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第1章 [bookmark: _Toc1007]高速IO功能
特别说明：
高速IO新方案与旧方案在软件上不兼容，硬件适配LC1500系列和LC1800P系列（包括LC1800_NOTV与LC1800_TV系列）。需要注意新版本的设备描述文件和库都是全新的。
更新说明：
	计数器
	编码器计数器1*8（不变）

	比较器
	通用比较器8路（不变）；
步长/数组比较器变为7个（比原来减少1个）；

	编码器探针
	编码器探针2*8（不变）

	脉冲轴
	脉冲运控轴8路（比原来增加4路）

	新增功能
	EtherCAT探针2*4；
脉冲输出探针2*4



版本识别：
	XML
	c617及更高版本

	库
	HighSpeedIO（Version:3 Date:Jun 25 2025）版本及更高版本

	底层组件版本
	LC1500系列：V27及更高版本
LC1800P系列：V21及更高版本


[image: ]注：可以在日志页面查看各个组件和Lib库的版本时间信息。


1.1 计数器配置
1.1.1 库文件安装及应用
点击工具栏“工具”选项，选择“设备存储库”，然后点击“安装”
[image: ]
选择“CounterDevice.devdesc”和“Encoder.devdesc”文件，点击打开进行安装。
[image: ]           
选择“LocalHighSpeedIO”，选择“基础设置”，在右侧的图形化界面中选择“计数器0”，选择后可以在“LocalHighSpeedIO”下看到添加的“Counter_0”以及“Encoder_0”
[image: ]
1.1.2计数器参数配置
点击计数器“Counter_0”,对“Counter_0”进行参数设置，配置“计数器模式”、“信号源”、“外部触发输出”、“预置计数器”等



1.2 [bookmark: _Toc16323] 计数器功能
COUNTER参数说明。
输入变量 
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	CounterID
	计数器ID
	USINT 
	[0,7]
	0
	计数器ID

	CounterPort
	计数器输入硬件编号
	USINT 
	[0,15]
	0
	计数器输入硬件编号
CounterType=5单脉冲输入，CounterPort范围是0-7：X0-X7；8：EA；9：EB；10：EZ(LC1500)；
0-7：X0-X7；8：EA1；9：EB1；10：EA1；11：EB2(LC1800P)。
单脉冲输入模式下，0~11是真实的输入端口，12是虚拟1us，13是虚拟1ms其它CounterType选项。
0：X0-X1；
1：X2-X3；
2：X4-X5；
3：X6-X7；
4：EA-EB（1500系列）/EA1-EB1（1800P系列）；
5：EA2-EB2（仅限1800P系列）
14与15无实际意义，预留。
本说明书以LC1500系列为主，后不多做赘述。

	CounterType
	计数器类型
	USINT 
	[0,5]
	2
	0：AB相一倍频计数
1：AB相二倍频计数
2：AB相四倍频计数
3：CW+CCW正逻辑
4：脉冲+方向正逻辑
5：单脉冲

	CounterDIStartNum
	DI启动编号
	USINT 
	[0,10]
	0
	0-7：X0-X7；8：EA；9：EB；10：EZ

	PresetCounterEnable
	计数器预置使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	计数器预置使能。

	PresetCounterDINum
	计数器预置DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	计数器预置DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	SetCompareEnable
	比较一致输出使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	比较一致输出使能

	SetCompareDONum
	比较一致DO端口
	USINT
	[0,15]
	0
	比较一致DO端口
0-7：Y0-Y7；
8-15：Y10-Y17

	SetArrayCompareEnable
	数组比较一致输出使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	数组比较一致输出使能

	SetArrayCompareDONum
	数组比较一致DO端口
	USINT
	[0,15]
	0
	数组比较一致DO端口
0-7：Y0-Y7；
8-15：Y10-Y17

	SetStepCompareEnable
	步长比较一致输出使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	步长比较一致输出使能

	SeStepCompareDONum
	步长比较一致DO端口
	USINT
	[0,15]
	0
	步长比较一致DO端口
0-7：Y0-Y7；
8-15：Y10-Y17

	TouchProbe0Enable
	探针0使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	探针0使能

	TouchProbe0DINum
	探针0 DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	探针0DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	TouchProbe1DINum
	探针1DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	探针1DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	TouchProbe1Enable
	探针1使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	探针1使能

	HardwareResetEnable
	硬件复位使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	硬件复位使能

	HardwareResetDINum
	硬件复位DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	硬件复位DI输入端口号
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	HardwareResetMode
	硬件复位模式
	USINT
	[0,1]
	0
	0：DI上升沿复位；
1：DI下降沿复位

	VirtualTouchProbe0Enable
	虚拟探针0使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	虚拟探针0使能

	VirtualTouchProbe0DINum
	虚拟探针0 DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	虚拟探针0DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	VirtualTouchProbe1Enable
	虚拟探针1使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	虚拟探针1使能

	VirtualTouchProbe1DINum
	虚拟探针1DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	虚拟探针1DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ



ENCODER参数说明。
输入变量 
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	CounterEnable
	计数器使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	TRUE
	计数器使能

	wDriveID
	计数器ID
	USINT 
	[0,7]
	0
	计数器ID，必须要与Counter父设备保持一致

	iMovementType
	计数器计数模式
	INT
	[0,1]
	1
	计数器计数模式：0：模数，1：线性

	fPositionPeriod
	计数器模数值
	LREAL
	>0
	360.0
	计数器模数值

	numerator
	齿轮比分子
	UDINT 
	(0,
2147483647)
	1
	齿轮比分子
脉冲数pluse=numerator/denominator * 移动距离(用户单位unit)

	denominator
	齿轮比分母
	LREAL
	>0
	1.0
	齿轮比分母
脉冲数pluse=numerator/denominator * 移动距离(用户单位unit)



计数器错误ID说明（CC_ERROR）
	错误代码
	枚举值
	说明

	000
	CC_NO_ERROR
	无错误

	100
	CC_ERROR_COMMUNICATION
	通讯故障

	101
	CC_ERROR_COUNTER_DISABLE
	计数器未使能

	105
	CC_ERROR_NOT_CONFIG
	图形化界面未配置DI或者DO

	150
	CC_ERROR_DO_CONFIGURE_ACTIVE
	DO端口配置冲突

	151
	CC_ERROR_DO_CONFIGURE_INVALID
	DO端口配置无效

	152
	CC_ERROR_DI_CONFIGURE_INVALID
	DI端口配置无效

	153
	CC_ERROR_NOT_SUPPORT_ONLINE_CHANGE
	计数器在线修改错误

	154
	CC_ERROR_COUNTER_ID_INVALID
	计数器ID不合理

	155
	CC_ERROR_COUNTER_PORT_INVALID
	计数器输入硬件端口配置不合理

	156
	CC_ERROR_COUNTER_TYPE_INVALID
	计数器计数方式不合理

	157
	CC_ERROR_COUNTER_START_MODE_INVALID
	启动模式不合理

	158
	CC_ERROR_PV_MODE_INVALID
	预置，预置类型不合理

	159
	CC_ERROR_PV_PRESET_VALUE_INVALID
	预置，预置值不合理

	160
	CC_ERROR_PV_PRESET_LENGTH_INVALID
	预置，预置DI信号长度不合理

	161
	CC_ERROR_CP_MODE_INVALID
	比较器模式不合理

	162
	CC_ERROR_CP_COMPARE_VAULE_INVALID
	比较位置不合理

	163
	CC_ERROR_CP_START_POS_INVALID
	等距比较，开始位置不合理

	164
	CC ERROR_CP_END_POS_INVALID 
	等距比较，结束位置不合理

	165
	CC_ERROR_CP_STEP_LEN_INVALID 
	等距比较，步长不合理

	166
	CC_ERROR_CP_ARRAY_ADDR_INVALID 
	多点比较，数组首地址不合理

	167
	CC_ERROR_CP_ARRAY_COUNT_INVALID 
	多点比较，数组个数不合理

	168
	CC_ERROR_CP_OUTPUT_TYPE_INVALID 
	比较一致,DO输出类型不合理

	169
	CC_ERROR_CP_OUTPUT_VALUE_INVALID 
	比较一致,DO输出保持参数不合理

	170
	CC_ERROR_TP_ID_INVALID 
	探针,ID不合理

	171
	CC_ERROR_TP_TRGIGGER_TYPE_INVALID 
	探针,触发类型超出范围

	172
	CC ERROR_TP_EDG_TYPE_INVALID 
	探针,边沿触发类型超出范围

	173
	CC_ERROR_TP_MODE_INVALID 
	探针,触发模式值超出范围

	174
	CC_ERROR_SAMEPLE_TIME_INVALID
	采用时间不合理

	175
	CC_ERROR_SAMEPLE_FILTER_INVALID
	滤波值不合理

	176
	CC_ERROR_MEASURE_PULSE_MODE_INVALID
	测量脉宽模式不合理

	177
	CC_ERROR_INTERRUPT_MODE_INVALID
	中断模式不合理

	178
	CC_ERROR_INTERRUPT_COMPAREEVENT_INVALID
	中断计数器ID配置不合理

	179
	CC_ERROR_INTERRUPT_EVENTHANDLE_CONFIGURE_INVALID
	中断函数句柄无效

	180
	CC_ERROR_PWM_PERIOD_INVALID
	PWM周期不合理

	181
	CC_ERROR_PWM_WIDTH_INVALID
	PWM占空比不合理

	182
	CC_ERROR_READPARA_NUM_INVALID
	读计数器参数编号无效

	183
	CC_ERROR_WRITEPARA_NUM_INVALID
	写计数器参数编号无效

	184
	CC_ERROR_DEVICE_NOT_IN_USE
	设备未使用

	185
	CC_ERROR_FB_CANNOT_INTERRUPT
	指令不能被打断

	186
	CC_ERROR_ENABLE_UNIQUE_INSTANTIATION
	Enable类型指令只能存在唯一实例



指令列表
	序号
	指令名称
	FB/FC
	功能

	1.2.1
	CC_Counter
	FB
	计数器

	1.2.2
	CC_PresetCounter
	FB
	计数器预置

	1.2.3
	CC_SetCompare
	FB
	比较器

	1.2.4
	CC_SetArrayCompare
	FB
	数组比较器

	1.2.5
	CC_SetStepCompare
	FB
	步长比较器

	1.2.6
	CC_TouchProbe
	FB
	计数器探针

	1.2.7
	Virtual_TouchProbe
	FB
	Ethercat总线轴探针

	1.2.8
	CC_MeasurePulseWidth
	FB
	脉宽测量

	1.2.9
	CC_Sample
	FB
	计数器采样

	1.2.10
	CC_ReadParameter
	FB
	计数器读参数（保留）

	1.2.11
	CC_WriteParameter
	FB
	计数器写参数（保留）




[bookmark: _Toc12308]1.2.1 CC_Counter
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_Counter
	计数器
	FB
	[image: ]
	CC_Counter(
	Axis:= , 
	Enable:= , 
	DIStartValid:= , 
	Start:= , 
	TrigEdge:= , 
	Invert:= , 
	Compensation:= , 
	Valid=> , 
	Busy=> , 
	Direction=> , 
	CounterValue=> , 
	Velocity=> , 
	CounterValue_P=> , 
	Velocity_P=> , 
	ReceiveTime=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能计数器。

	Start
	软件启动信号
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	0→1（上升沿）跳变：启动计数器。

	DIStartValid
	DI启动计数器
	USINT 
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	0：无效-软件启动计数器；
1：有效-DI启动计数器。

	TrigEdge
	DI启动方式
	USINT
	[0,1]
	0
	0：上升沿；1：下降沿

	Invert
	计数取反
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	TRUE：反向计数。

	Compensation
	补偿方式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	FALSE：用户手动补偿或者不补偿；
TRUE：系统自动补偿。



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Valid
	有效标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：计数器无效
TRUE：计数器有效

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：计数器未执行
TRUE：计数器已执行

	Direction
	计数方向
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：正方向（加法计数）
TRUE： 反方向（减法计数）

	CounterValue
	计数器值
	LREAL
	-
	-
	计数器当前计数值，单位：unit。

	Velocity
	计数器速度
	LREAL
	-
	-
	计数器当前速度，单位：unit/s。

	CounterValue_P
	计数器值
	DINT
	[-2147483648,
2147483647]
	-
	计数器当前计数值，单位：pulse。

	Velocity_P
	计数器速度
	DINT
	[-2147483648,
2147483647]
	-
	计数器当前速度，单位：pulse/s。

	ReceiveTime
	读取计数值
时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	读取CounterValue的系统时刻。

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR



【功能说明】
本功能块主要实现本地计数器开始/停止，有两种触发模式。一种是Start软件信号启动计数器，当Enable置TRUE后，只是使能当前计数器，并不会使计数器开始计数，只有当DIStartValid=FALSE，且Start开始从0--->1跳变时，才会开始计数，当Enable置FALSE后，计数器实效，停止计数；另一种是硬件DI信号启动计数器，当DIStartValid=TRUE时，会根据设定的DI硬件接口收到信号开始启动计数器。
计数器值和计数器速度有两种输出，一种带“_P”引脚在DINT范围内变化，单位是Pulse，计数器频率也即计数器速度单位为Pulse/s；另一种则是在LREAL范围内变化，单位为Unit（用户单位），计数器频率也即计数器速度单位为Unit/s。计数器可测量的最小速度为1s时间内计数器1个脉冲对应的速度。计数器的最大输入频率是单边200kHz。	正向计数：当计数值超过 2147483647 时，继续从 -2147483648 开始计数。
负向计数：当计数值低于-2147483648 时，继续从 2147483647 开始计数。
环形计数：iMovementType为模数时，按照设定的fPositionPeriod（计数器模数值）循环计数。

【注意事项】
1、当使用硬件DI信号启动计数器时，可以是任意输入端口，当使用差分信号口EA、EB、EZ时，请按照使用说明接线。
2、当使用硬件DI信号启动计数器时，可通过TrigEdge设置DI接口是上升沿或下降沿信号启动计数器。
3、Invert参数可以设置计数器的计数方向，不同计数器类型的计数方向选择定义如下表所示。更改Invert的设置后，需要重新使能功能块指令生效。
	Invert
	AB相一倍、二倍、四倍频计数
	CW+CCW 正逻辑
	脉冲＋方向 正逻辑
	单脉冲

	FALSE
	A相超前B相增计数
B相超前A相减计数
	A相超前B相90°CW增计数
B相超前A相90°CCW减计数
	方向信号低电平减计数
方向信号高电平增计数
	增计数

	TRUE
	A相超前B相减计数
B相超前A相增计数
	A相超前B相90°CW减计数
B相超前A相90°CCW增计数
	方向信号低电平增计数
方向信号高电平减计数
	减计数



【程序示例】
CC_Counter指令时序图，以计数器类型为“脉冲＋方向 正逻辑”为例。
[image: ]方向信号=ON，Invert=FALSE或方向信号=OFF，Invert=TRUE时，计数器增计数，如下图所示。
需要注意，Direction=False代表正方向（加法计数），Direction=True代表反方向（减法计数）。
方向信号=ON，Invert=TRUE或方向信号=OFF，Invert=FALSE时，计数器减计数，如下图所示。
[image: ]【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，在“基础设置页面”选择“计数器模式”、“信号源”、“外部触发输入”
[image: ]
双击“Encoder”，在“基础设置”界面设置编码器轴的“模式”及“线性模式”
[image: ]
【功能块操作说明】
声明计数器“_CC_Counter: CC_Counter;”实例化
[image: ]

[image: ]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称，该功能块使用前必须使能计数器“Enable” 引脚，否则计数器不生效。 
2， “Start”，0->1 跳变：启动计数器。 
3，“Invert”引脚决定计数器计数方向，默认 FALSE，随接收脉冲量累加；置 TRUE， 
随接收脉冲量递减。 
4， “Direction”引脚决定计数器计数方向，默认 FALSE，为正方向（加法计数）置TRUE，为反方向（减法计数）

【时序图】
以start软件启动信号为True时示例：
[image: ]
【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。

[bookmark: _Toc11731]1.2.2 CC_PresetCounter
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_PresetCounter
	计数器预置
	FB
	[image: ]
	CC_PresetCounter(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	PresetMode:= , 
	PresetValue:= , 
	DIPresetLenValid:= , 
	DIPresetLenMin:= , 
	DIPresetLenMax:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能计数器预置。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止计数器预置。

	PresetMode
	预制模式
	USINT
	[0,4]
	0
	预置模式，
0：软Execute上升沿触发，
1：比较一致输出时触发，
2：DI上升沿触发，
3：DI下降沿触发 , 
4：DI上升沿/下降沿触发	

	PresetValue
	预置值
	LREAL
	-
	0
	预置值，单位：unit

	DIPresetLenValid
	DI有效方式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	PresetMode=2，3，4时，
TRUE：启动预置信号长度滤波。

	DIPresetLenMin
	最小长度
	LREAL
	-
	0
	预置信号最小长度，单位：unit

	DIPresetLenMax
	最大长度
	LREAL
	-
	0
	预置信号最大长度，单位：unit



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块执行完成

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块被终止

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR



【功能说明】
本功能块主要实现计数器的计数预置。
【注意事项】
PresetMode=0，即软Execute上升沿触发时，预置很快结束，此时Abort不容易触发打断，其他几种模式，预置计数器功能块在Busy状态时，Abort都可以生效。
DIPresetLenValid生效时，也即启动预置信号长度滤波的情况，需要注意这个长度与PresetMode有关，例如PresetMode=3时，设置的长度滤波范围检验的是上升沿之后的高电平的长度。

【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，使能“预置计数器”，选择相应的“输入端口”
[image: ]
【功能块操作说明】
声明计数器预置“_CC_Preset: CC_PresetCounter;”实例化
[image: ]
[image: ]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;计数器预置功能块能够实现设定计数器预置PresetCounter的“PresetValue”引脚的值赋值到计数器Counter的“CounterValue” 引脚的计数值。 
2，“Execute”引脚，默认 FALSE，置 TRUE 上升沿，“PresetValue”引脚当前值 赋值到计数器 Counter“CounterValue”引脚的值；该功能需在“PresetMode”引脚值 为 0 时实现。 
3，“PresetMode”引脚决定计数器预置的模式，0：“Execute”引脚触发，1：比较器 PresetCounter 比较完成后触发，2：设定的端口信号置 TRUE,上升沿触发一次，3：设定的端口信号置 TRUE,下降沿触发一次，4：设定的端口信号置 TRUE 上升沿和下降沿各触发一次。 
4，“DIPressetLenValid”引脚默认 FALSE；置 TRUE，功能块会过滤掉“DIPresetLenMin”引脚和“DIPresetLenMax”引脚分别设定的预置最大值和最小值外的长度不符高低电平。 
5，若“Done”引脚输出表示功能块预置完成，“Execute”引脚需要重新触发上升沿，预置器重启。

【时序图】
[image: 8bd3c0a5d9edd174535e624e177a823]
【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。

[bookmark: _Toc32304]1.2.3 CC_SetCompare
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_SetCompare
	比较器
	FB
	[image: ]
	CC_SetCompare(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	CompareValue:= , 
	Mode:= , 
	OutputType:= , 
	OutputValue:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	Output=> , 
	CmpCount=> , 
	Position=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止功能块。

	CompareValue
	比较值
	LREAL
	-
	0
	比较值，单位：unit

	Mode
	比较模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：单次模式
1：连续模式

	OutputType
	输出方式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	FALSE：时间方式
TRUE：脉冲方式

	OutputValue
	输出值
	DINT
	[1,
1000000]
	1000
	如为时间方式，单位为100us。
如为脉冲方式，单位为pulse。



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	如为单次模式，执行一次输出后，Done，功能自动终止。连续模式，此信号无用。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块终止。

	Output
	输出
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	比较一致输出，与DO一致

	CmpCount
	次数
	UINT
	[0,65535]
	-
	比较输出次数。

	Position
	比较值
	LREAL
	-
	-
	当前需要被比较的值。

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR



【功能说明】
本功能块实现计数器当前计数值与设置的比较值相等时，触发一个硬件输出DO点，并保持一段时间。

【注意事项】
1、比较器支持单次和连续两种模式。如果选择单次模式，当执行完一次输出后，Done=TRUE，比较一致功能完成，如果需要继续使用，需要再次触发Execute；如果选择连续模式，Done信号不会有输出（此信号无用），只要计数器值与设置比较值一致，就会触发输出。
2、比较输出保持宽度支持两种方式，时间方式或脉冲方式。时间方式/脉冲方式输出值的具体计算：当计数器值等于设置的比较值时，比较输出DO点打开，保持OutputValue*100us时间/OutputValue计数脉冲后，关闭输出DO点。比较功能块Excute触发前，必须配置好DO输出端口编号，后期修改无效，必须重新触发Excute。
[image: ]当比较模式为单次模式（Mode=0）时，时序如下：
当比较模式为连续模式（Mode=1）时，时序如下：

[image: ]【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，使能“比较一致输出”，选择相应的“比较一致输出端口”
[image: ]



【功能块操作说明】
声明比较器“_CC_SetCompare	: CC_SetCompare;”实例化
[image: f3548671-e11e-4fd8-a96b-392b7fd49317]
[image: e0eebc3d-b56f-40c8-b1f7-33b0e03d4a4d]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;比较器功能块能够实现设定比较器SetCompar 的“CompareValue”引脚的设定值与计数器 Counter 的“CounterValue”引脚的计数值比较，若相等则完成比较。 
2，“Mode”引脚决定比较器比较模式；0：单次模式，比较器在引脚“Execute”上升沿触发后，执行一次比较，完成后功能块结束，设定的DO端口和“Output”引脚输出，“Done”引脚置 TRUE。1：循环模式，比较器在引脚“Execute”上升沿触发后一直执行比较，完成后设定的DO端口和“Output”引脚输出，“Done”不变，“Abort”引脚置 TRUE 后功能块比较停止。 
3，“CmpCount”引脚显示比较完成次数。 
4，“Position”引脚显示当前需要比较的设定值。 
5，“OutputType”引脚可以设定输出

【时序图】
注：以单次模式为例：
[image: ]

【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。
1. 

[bookmark: _Toc20280]1.2.4 CC_SetArrayCompare
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_SetArrayCompare
	数组比较器
	FB
	[image: ]
	CC_SetArrayCompare(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	CompareArray:= , 
	CompareArrayLength:= , 
	Mode:= , 
	OutputType:= , 
	OutputValue:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	Output=> , 
	Index=> , 
	Position=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..6]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止功能块。

	CompareArray
	比较值数组
	LREAL[] 
	-
	0
	比较值数组，单位：unit

	CompareArrayLength
	比较数组长度
	UINT
	[1,1000]
	1
	比较值数组长度，最多1000个。

	Mode
	比较模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：单次模式
1：连续模式

	OutputType
	输出方式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	FALSE：时间方式
TRUE：脉冲方式

	OutputValue
	输出值
	DINT
	[1,
1000000]
	1000
	打开输出口保持时间 / 脉冲，最小
单位为 100us。
默认值：1000，
1000*100us=100ms。



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	如为单次模式，执行一次输出后，Done，功能自动终止。连续模式，此信号无用。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块终止。

	Output
	输出
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	比较一致输出，与DO一致

	Index
	序号
	UINT
	[0,65535]
	-
	当前需要被比较的序号。

	Position
	比较值
	LREAL
	-
	
	当前需要被比较的值。

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR



【功能说明】
本功能块实现计数器当前计数值与数组待比较序号对应设置的比较值相等时，触发一个硬件输出DO点，并保持一段时间。

【注意事项】
1、数组比较功能可以设置单次模式或连续模式。如果选择单次模式，当执行完一次输出后，Done=TRUE，比较一致功能完成，如果需要继续使用，需要再次触发Execute；如果选择连续模式，Done信号不会有输出（此信号无用），只要计数器值与设置比较值一致，就会触发输出。
2、比较输出保持宽度支持两种方式，时间方式或脉冲方式。时间方式/脉冲方式输出值的具体计算：当计数器值等于设置的比较值时，比较输出DO点打开，保持OutputValue*100us时间/OutputValue计数脉冲后，关闭输出DO点。比较功能块Excute触发前，必须配置好DO输出端口编号，后期修改无效，必须重新触发Excute。
3、用户程序中定义用于存储比较值数组的长度，必须大于CompareArrayLength，否则，数组越界操作可能导致程序执行异常，严重时可能导致PLC死机。
4、数组比较过程中，会按照数组顺序进行比较，如果跳过当前待比较值，那么不会触发后面的比较一致输出。
示例：
定义比较值数组如下（CompareArrayLength=3）：
	1
	PROGRAM PLC_PRG

	2
	VAR

	3
	    _arrComp : ARRAY [0..2] OF DINT := [1000,2000,3000];

	4
	END_VAR



当计数器值大于1000（如1001时）并继续增加时，再触发数组比较，那么因为无法与数组_arrComp[0]对应的1000比较一致，那么就不会出现触发，后面的值也不会进行比较。
1、数组比较，相邻两点之间的距离至少大于最小距离（最小距离=计数器计数速度[频率]*扫描周期），否则，单次模式下，功能块也不能执行剩余的比较点。
2、数组比较过程中，再次触发Excute上升沿，功能块会从第一个点重新执行比较输出功能。
3、相邻两点的触发间隔的时间小于比较输出保持时间的情况下，输出口将连续保持输出状态。总保持输出的时间=本次输出保持时间+下次保持输出时间，多个比较值保持输出总时间为叠加的保持输出时间。

[image: ]比较3个位置（CompareArrayLength=3），指令时序图如下图所示：
【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，使能“数组比较一致输出”，选择相应的“数组比较一致输出端口”
[image: ]

【功能块操作说明】
声明数组比较器“_CC_SetArrComp: CC_SetArrayCompare;”实例化
[image: ]
【功能块操作说明】
[image: ]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;数组比较器功能块能够实现设定数组比较器的“ CompareArray ”引脚的数组设定值与计数器Counter的“CounterValue”引脚的计数值比较，若所有设定的数值依次相等则完成比较。 
2，“Mode”引脚决定数组比较器比较模式；0：单次模式，数组比较器在引脚“Execute” 
上升沿触发后，执行一次数组依次比较，每完成一个数值比较，设定的DO端口和“Output”引脚输出，完成所有设定的数组后功能块结束，“Done”引脚置TRUE。1：循环模式，比较器在引脚“Execute”上升沿触发后依次循环执行比较，每比较完成一个设定的DO端口和“Output”引脚输出，“Done”不变，“Abort”引脚置 TRUE 后功能块比较停止。 
3，“CompareArrayLength”引脚设定数组比较个数。
4，“CmpCount”引脚显示比较完成次数。 
5，数组比较是按顺序依次比较，若第一个设定数值比较完成，则进行第二个设定数值比较；反之，若第一个数值比较未完成，则后面所有数值都不会进行比较。

【时序图】

[image: ]【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。

[bookmark: _Toc30963]1.2.5 CC_SetStepCompare
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_SetStepCompare
	步长比较器
	FB
	[image: ]
	CC_SetStepCompare(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	StartValue:= , 
	EndValue:= , 
	StepValue:= , 
	Mode:= , 
	OutputType:= , 
	OutputValue:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	Output=> , 
	Index=> , 
	Position=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..6]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止功能块。

	StartValue
	比较起始值
	LREAL
	-
	0
	比较起始值，单位：unit

	EndValue
	比较结束值
	LREAL
	-
	0
	比较结束值，单位：unit

	StepValue
	等距步长
	LREAL
	>0
	0
	等距步长，单位：unit

	Mode
	比较模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：单次模式
1：连续模式

	OutputType
	输出方式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	FALSE：时间方式
TRUE：脉冲方式

	OutputValue
	输出值
	DINT
	[1,
1000000]
	1000
	如为时间方式，单位：100us。
如为脉冲方式，单位：pulse。



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	如为单次模式，执行一次输出后，Done，功能自动终止。连续模式，此信号无用。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块终止。

	Output
	输出
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	比较一致输出，与DO一致

	Index
	序号
	UINT
	[0,65535]
	-
	当前需要被比较的序号。

	Position
	比较值
	LREAL
	-
	
	当前需要被比较的值。

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【功能说明】
本功能块实现计数器当前计数值与按照指定步长变化的比较值相等时，触发一个硬件输出DO点，并保持一段时间。

【注意事项】
1、步长比较功能可以设置单次模式或连续模式。如果选择单次模式，当执行完一次输出后，Done=TRUE，比较一致功能完成，如果需要继续使用，需要再次触发Execute；如果选择连续模式，Done信号不会有输出（此信号无用），只要计数器值与设置比较值一致，就会触发输出，执行完一遍后会从极小值继续计算下一次步长比较值。
2、比较输出保持宽度支持两种方式，时间方式或脉冲方式。时间方式/脉冲方式输出值的具体计算：当计数器值等于设置的比较值时，比较输出DO点打开，保持OutputValue*100us时间/OutputValue计数脉冲后，关闭输出DO点。比较功能块Excute触发前，必须配置好DO输出端口编号，后期修改无效，必须重新触发Excute。
3、步长比较，相邻两点之间的距离至少大于最小距离（最小距离=计数器计数速度[频率]*扫描周期），否则，单次模式下，功能块也不能执行剩余的比较点。
4、步长比较过程中，再次触发Excute上升沿，功能块会从第一个点重新执行比较输出功能。
5、步长比较过程中，会按照按步长累加的比较值进行比较，如果跳过当前待比较值，那么不会触发后面的比较一致输出。
6、相邻两点的触发间隔的时间小于比较输出保持时间的情况下，输出口将连续保持输出状态。总保持输出的时间=本次输出保持时间+下次保持输出时间，多个比较值保持输出总时间为叠加的保持输出时间。
7、注意StartValue和EndValue的大小。
[image: ]StartValue<EndValue，指令时序图如下：
StartValue>EndValue，指令时序图如下：
[image: ]【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，使能“步长比较一致输出”，选择相应的“步长比较一致输出端口”
[image: ]【功能块操作说明】
声明步长比较器“_CC_SetStepComp: CC_SetStepCompare;”
[image: 1faf9426-15ae-47a4-aa7e-7a502f8a9cd4]
功能块操作说明
[image: c53d75e2-8bd8-47f9-8ec3-f1e771c3e45b]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;数组比较器功能块能够实现设定步长比较SetStepCompare 的“StepValue”引脚设定值与计数器 Counter 接收的脉冲步长值比较，若设定计数范围步长依次比较完成，则功能块完成比较。 
2，“StartValue”引脚和“EndValue”引脚分别设定步长比较器 SetStepCompare 比较起始计数值和结束计数值，当计数器 Counter 的引脚“CounterValue”数值满足设定的范围，则开始比较，若比较长度在范围不能整除，末尾有剩余则不作比较输出，循环比较会从起始值开始。 
3，“StepValue”引脚设定步长比较器 SetStepCompare 的比较值,从起始位置开始每一段步长输出一次。 
4，“Mode”引脚决定数组比较器比较模式；0：单次模式，数组比较器在引脚“Execute”上升沿触发后，执行一次数组依次比较，每完成一个数值比较，设定的DO端口和“Output”引脚输出，完成所有设定的数组后功能块结束，“Done”引脚置 TRUE。1：循环模式，比较器在引脚“Execute”上升沿触发后依次循环执行比较，每比较完成一个设定的DO端口和“Output”引脚输出，“Done”不变，“Abort”引脚置 TRUE 后功能块比较停止。

[image: ]【时序图】


【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。


[bookmark: _Toc15290]1.2.6 CC_TouchProbe
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_TouchProbe
	计数器探针
	FB
	[image: ]
	CC_TouchProbe(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	ProbeID:= , 
	TriggerEdge:= , 
	Mode:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	PosPosition=> , 
	NegPosition=> , 
	PosPosition_P=> , 
	NegPosition_P=> , 
	PosTime=> , 
	NegTime=> , 
	CycleCount=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止功能块。

	ProbeID
	探针ID
	USINT 
	[0,1]
	0
	探针ID

	TriggerEdge
	触发边沿 
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：上升沿
1：下降沿

	Mode
	触发模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：单次模式
1：连续模式



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	如为单次模式，执行一次输出后，Done，功能自动终止。连续模式，此信号无用。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块终止。

	PosPosition
	上升沿锁存位置
	LREAL
	-
	-
	上升沿锁存位置，单位：unit

	NegPosition
	下降沿锁存位置
	LREAL
	-
	-
	下降沿锁存位置，单位：unit

	PosPosition_P
	上升沿锁存位置
	DINT
	[-2147483648,
2147483647]
	-
	上升沿锁存位置，单位：pulse

	NegPosition_P
	下降沿锁存位置
	DINT
	[-2147483648,
2147483647]
	-
	下降沿锁存位置，单位：pulse

	PosTime
	上升沿锁存时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	上升沿锁存时刻，单位：us

	NegTime
	下降沿锁存时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	下降沿锁存时刻，单位：us

	CycleCount
	锁存次数
	USINT
	[0,31]
	-
	锁存次数

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【功能说明】
本功能块主要实现计数器的探针锁存功能，根据设置的触发边沿，当外部信号触发时，读取计数器当前值与系统当前时间输出，同时记录锁存次数。

【注意事项】
1、本功能块每路探针可以设置单次模式或连续模式，当使用连续模式时，每次触发都会更新对应输出值。同时，连续模式下，Done信号不会有输出，此信号无效。
2、CycleCount锁存次数存在范围，当锁存次数达到有效范围边界并继续增加时，该输出项会清零重新计数。
3、探针ID不支持在线修改。
4、每路计数器支持两种边沿触发模式，即上升沿锁存、下降沿锁存。
5、本功能块支持编码器Z信号锁存，需要使用编码器输入，即信号源设置为EA-EB。
6、每路探针均同时支持时间、位置锁存。
[image: ]单次触发模式（Mode=0），外部上升沿触发（TriggerEdge=0），输出端口号为Y00-Y07/Y10-Y17，指令时序图如下图所示：

单次触发模式（Mode=0），外部下降沿触发（TriggerEdge=1）,输出端口号为Y00-Y07/Y10-Y17，指令时序图如下图所示：
[image: ]锁存计数+1
【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按未占用硬件端口顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，使能“探针0”或“探针1”，选择“探针0”或”探针1“的硬件端口
[image: 60fbf9fd-1f82-41ae-886b-764322324e41]
【功能块操作说明】
声明计数器探针“_CC_TouchProbe: CC_TouchProbe;”
[image: 3797b4ee-7001-42b6-af80-96a66a32a847]
[image: 25cba4b0-bec3-479c-aac3-f49578cd3c77]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;计数器探针功能块能够实现在设定的信号触发时锁存脉冲计数值。 
2，“ProbeID”引脚为探针的ID
3，“Mode”引脚可以设定单次模式或连续模式，0：单次模式，1：连续模式 
4，“CycleCount”引脚根据触发次数进行计数。

【时序图】
因为在连续模式下，Done信号不会有输出，因此这里只展示单次模式下的时序图。
[image: ]
【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。


[bookmark: _Toc12335]1.2.7 Virtual_TouchProbe
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	Virtual_TouchProbe
	EtherCAT总线轴探针
	FB
	[image: ]
	Virtual_TouchProbe(
	Axis:= , 
	ProbeAxis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	ProbeID:= , 
	TriggerEdge:= , 
	Mode:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	PosPosition=> , 
	NegPosition=> , 
	PosTime=> , 
	NegTime=> , 
	CycleCount=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );	



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..3]。

	ProbeAxis
	EtherCAT轴
	AXIS_REF_SM3
	-
	-
	EtherCAT实轴



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止功能块。

	ProbeID
	探针ID
	USINT 
	[0,1]
	0
	探针ID

	TriggerEdge
	触发边沿 
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：上升沿
1：下降沿

	Mode
	触发模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：单次模式
1：连续模式



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	如为单次模式，执行一次输出后，Done，功能自动终止。连续模式，此信号无用。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块终止。

	PosPosition
	上升沿锁存位置
	LREAL
	-
	-
	上升沿锁存位置，单位：unit

	NegPosition
	下降沿锁存位置
	LREAL
	-
	-
	下降沿锁存位置，单位：unit

	PosTime
	上升沿锁存时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	上升沿锁存时刻，单位：us

	NegTime
	下降沿锁存时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	下降沿锁存时刻，单位：us

	CycleCount
	锁存次数
	USINT
	[0,31]
	-
	锁存次数

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【功能说明】
本功能块主要实现EtherCAT轴虚拟探针功能。

【注意事项】
见计数器探针部分。
【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加计数器，添加计数器后会自动按顺序分配硬件输入端口，并设置滤波时间
[image: ]
双击已添加的计数器“Counter_0”，使能“虚拟探针0”或”虚拟探针1“，选择“虚拟探针0”和“虚拟探针1”的硬件端口
[image: ]
【功能块操作说明】
声明EtherCAT总线轴探针功能块“_VirTouchProbe: Virtual_TouchProbe;”
[image: ]
[image: ]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;计数器探针功能块能够实现在设定的信号触发时锁存脉冲计数值。 
2，“ProbeAxis”引脚指定使用的EtherCAT总线轴 
3，“Mode”引脚可以设定单次模式或连续模式，0：单次模式，1：连续模式
5，“CycleCount”引脚输出值为锁存次数。

【时序图】
因为在连续模式下，Done信号不会有输出，因此这里只展示单次模式下的时序图。
[image: ]

【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。



[bookmark: _Toc26210]1.2.8 CC_MeasurePulseWidth
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_MeasurePulseWidth
	脉宽测量
	FB
	[image: ]
	CC_MeasurePulseWidth(
	Axis:= , 
	Enable:= , 
	DINum:= , 
	Mode:= , 
	Valid=> , 
	Busy=> , 
	Value=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。

	DINum
	DI端口号
	USINT 
	[0,10]
	0
	DI端口号
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	Mode
	模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：测量高电平脉宽
1：测量低电平脉宽



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Valid
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块有效。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	Value
	电平宽度值
	DINT
	[0,
2147483647]
	-
	电平宽度值，单位：0.1us

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【功能说明】
本功能块主要实现DI端口的脉冲宽度测量功能，Enable使能时，测量外部信号脉宽。Mode=0，测量外部信号高电平脉宽，对应输出Value值为高电平宽度值；Mode=1，测量外部信号低电平脉宽，对应输出Value值为低电平宽度值。

【功能块操作说明】
声明脉宽测量“_CC_MeasurePulseWidth: CC_MeasurePulseWidth;”实例化		
[image: caaaa1f7-7ce0-4128-aac7-4fe645803368]
[image: a28b24a9-a1c5-4dca-bae8-130ac540bf10]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;脉宽测量功能块能够实现测量计数器 
Counter 接收的脉冲宽度。 
2，“Enable”引脚触发激活功能块，开始测量脉宽。 
3，“Mode”引脚可以设定测量的脉宽高低电平，0：测量高电平脉宽，1：测量低电平脉宽。

【时序图】
[image: ]
【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。


[bookmark: _Toc27457]1.2.9 CC_Sample
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_Sample
	计数器采样
	FB
	[image: ]
	CC_Sample(
	Axis:= , 
	Enable:= , 
	SampleTime:= , 
	FilterTime:= , 
	Valid=> , 
	Busy=> , 
	Value=> , 
	FilterValue=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。

	SampleTime
	采样时间
	UDINT
	[1,100000000]
	-
	采样时间，单位：us

	FilterTime
	软件滤波
	UDINT
	[0,100000]
	0
	软件滤波，单位：ms



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Valid
	有效标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块有效。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	Value
	采样值
	LREAL
	-
	-
	采样值，单位：unit

	FilterValue
	滤波后的采样值
	LREAL
	-
	-
	滤波后的采样值，单位：unit

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【功能说明】
本功能块主要实现计数器的采样功能，统计一段时间中的计数个数。

【注意事项】
输入变量中的软件滤波用于提升采样质量，一般情况下，采样精度足够使用，可以不设置该滤波时间。
采样时间和软件滤波参数的单位不一致，在使用时注意区分。

【功能块操作说明】
声明计数器采样“_CC_Sample: CC_Sample;”实例化
[image: 67f218b8-5331-4c6f-85f8-b7ebaaab2bc9]
[image: 5f8f6271-77dc-4942-ad8f-2d5dcb5be01b]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;计数器采样 Sample 功能块能够实现将计数器Counter 接收的脉冲进一步筛选，得到目标脉冲信号。 
2，“Enable”引脚触发，功能块生效。 
3，“SampleTime”引脚设定采样时间，“FilterTime”设定滤波值，在功能块生效后根据接收到的脉冲进一步筛选，采样值在“FilterValue”中体现。 
4，“Value”引脚体现接收到的值，从而可以和滤波后的“FilterValue”引脚值进行比对，确定样本中符合与不符合的脉冲量。

【时序图】
时序图暂时只展示不考虑软件滤波的情况。
[image: ]注：采样时间间隔内，采取该段时间内计数个数，当采样时间结束，输出采样值。

【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。



[bookmark: _Toc32685]1.2.10 CC_ReadParameter
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_ReadParameter
	计数器读参数
	FB
	[image: ]
	CC_ReadParameter(
	Axis:= , 
	Enable:= , 
	ParameterNumber:= , 
	Valid=> , 
	Busy=> , 
	DintValue=> , 
	RealValue=> , 
	LrealValue=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。

	ParameterNum
	参数编号
	UINT
	-
	-
	参数编号，请查表





输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Valid
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块有效。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	DintValue
	32位整型
	DINT
	遵照数据类型
	-
	32位整型，如果是参数编号为整型数据（BOOL BYTE,WORD等），从该变量中读取

	RealValue
	32位浮点型
	Real
	遵照数据类型
	-
	32位浮点型，如果是参数编号为浮点数据（REAL），从该变量中读取

	LrealValue
	64位浮点型
	LReal
	遵照数据类型
	-
	64位浮点型，如果是参数编号为双精度浮点数据（LREAL），从该变量中读取

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR


【功能说明】
注：本功能保留，暂不支持使用。
【时序图】
[image: ]
【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。


[bookmark: _Toc19709]1.2.11 CC_WriteParameter
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	CC_WriteParameter
	计数器写参数
	FB
	[image: ]
	CC_WriteParameter(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	ParameterNumber:= , 
	DintValue:= , 
	RealValue:= , 
	LrealValue:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Encoder
	-
	-
	计数器编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能计数器预置。

	ParameterNum
	参数编号
	UINT
	-
	-
	参数编号，暂无可写。预留功能块。

	DintValue
	32位整型
	DINT
	遵照数据类型
	-
	32位整型，如果参数为整型（BOOL,BYTE,WORD等），赋值到此变量

	RealValue
	32位浮点型
	Real
	遵照数据类型
	-
	32位浮点型，如果参数为浮点型（REAL），赋值到此变量

	LrealValue
	64位浮点型
	LReal
	遵照数据类型
	-
	64位浮点型，如果参数为双精度浮点型（LREAL），赋值到此变量



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：预置完成

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【注意！！！】
本功能块尚未完善，参数编号未给出，属于预留功能块。

【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。


1.3 [bookmark: _Toc10817]辅助功能
辅助功能参数说明。
输入变量
	FilterParam X_
	输入滤波参数
	
	
	
	分别对应硬件输入端口X0-X7，EA，EB，EZ

	ON_OFF
	滤波启用
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	TRUE
	输入滤波启用

	FilterTime
	滤波时间
	UDINT 
	[0,10000000]
	20000
	输入滤波时间，单位0.1us，默认值20000→2ms

	PlcStopDoValue
	PLC停止输出模式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	FALSE：keepCurrent，保持当前值；
TRUE：PresetDoValue，设置为预设输出值

	PresetDoValue
	PLC停止预设输出值
	UINT
	[0,65535]
	0
	当PlcStopDoValue为PresetDoValue时，PLC停止时，将会按照预设的输出值进行输出

	EnableInterruptEnable
	中断使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	中断使能

	EnableInterruptID
	中断ID号
	USINT 
	[0,7]
	0
	中断ID号

	EnableInterruptDINum
	中断DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	中断DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	PwmEnable
	Pwm使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	Pwm使能

	PwmID
	PwmID号
	USINT 
	[0,7]
	0
	PwmID号

	PwmDONum
	PwmDO端口
	USINT
	[0,15]
	Y0
	PwmDO端口
0-7：Y0-Y7；
8-15：Y10-Y17



[bookmark: _Toc21519]1.3.1 NC_EnableInterrupt
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	NC_EnableInterrupt
	中断
	FB
	[image: ]
	NC_EnableInterrupt(
	IRQNum:= , 
	Enable:= , 
	Mode:= , 
	TriggerEdge:= , 
	CompareEvent:= , 
	Valid=> , 
	Busy=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	IRQNum
	中断ID
	USINT
	[0,7]
	0
	中断ID号

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。

	Mode
	模式
	USINT
	[0,1]
	0
	0：输入触发
1：计数比较一致触发

	TriggerEdge
	触发边沿
	USINT
	[0,2]
	0
	0：上升沿
1：下降沿
2：上升沿或下降沿
注意：当边沿为上升或下降沿时，是指上升沿或下降沿都会触发，而不是与的关系。

	CompareEvent
	比较器触发
	USINT
	[0,7]
	0
	比较器事件



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Valid
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：触发中断时有效。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR



【功能说明】
本功能块主要实现本地打开外部中断或计数器比较一致中断，并可以设置触发的边沿为上升沿还是下降沿。
示例：
[image: ]使用时，除了实例化该功能块外，可以在任务配置添加外部中断任务，如下图所示，
当有中断触发时，执行该外部事件任务下的POU程序。

【注意事项】
中断的ID号IRQNum不能在线修改，否则会报错。
计数器比较输出事件设定的计数器必须要在Mode模式选择1-计数器中断，以及该计数器开启比较一致输出功能才可使用。
为保证该功能块正常使用，请先设置好各项参数，再使能该功能块。
【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”界面使能“中断输入”，并设置中断输入的硬件端口，产生中断后会跳入中断处理程序
[image: 83f61f08935de60990140de44fe493df]
【功能块操作说明】
声明计数器采样“_NC_EnableInterrupt: NC_EnableInterrupt;	”实例化
[image: d893c001-7b88-4ffc-8119-ee10b52f8098][image: aff047e9-8e58-4e92-9a97-240cceeb12c8]
1， “IRQNum”引脚绑定中断ID号。
2，“TriggerEdge”引脚指定触发边缘，0：上升沿；1：下降沿；2：上升沿或下降沿。
3，“ComparentEvent”引脚可以设定比较器事件，范围为0-7。

【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。


[bookmark: _Toc7755]1.3.2 NC_Pwm
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	NC_Pwm
	PWM
	FB
	[image: ]
	NC_Pwm(
	PwmId:= , 
	Enable:= , 
	PulsePeriod:= , 
	PulseWidth:= , 
	Valid=> , 
	Busy=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );




输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	PwmId
	PWM ID
	USINT
	[0,7]
	0
	PWM ID号

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。

	PulsePeriod
	脉冲频率
	UDINT
	[0,
100000000]
	0
	输出脉冲周期，单位：0.1us
最大输出频率实测可达400kHz，即2.5us。

	PulseWidth
	脉冲宽度
	UDINT
	[0,
100000000]
	0
	输出脉冲高电平，单位：0.1us



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Valid
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块有效。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR



【功能说明】
该功能块用于实现动态的脉宽调制输出。
当该功能被触发时，如果修改DO输出端口号，则会直接跳转新设定的输出端口进行输出，不必将Enable引脚重新置True。
如果设定脉冲高电平时长大于脉冲频率，不会报错，会持续有高电平输出。
注：PwmID要与当前设备计数器CounterID、EnableInterruptID保持一致。
【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加PWM输出，添加PWM后会自动按顺序分配硬件输出端口，也可自行手动设置
[image: 0991a928-17ef-4601-84cc-ae5d963878f6]
【功能块操作说明】
声明PWM“_NC_Pwm: NC_Pwm;”实例化
[image: 76ac6e3a-5d94-4608-bf53-799a7fe93ebc]
[image: 图片1]
[image: ]【时序图】

【错误说明】
详情查看CC_ERROR-计数器错误ID说明表格。

[bookmark: _Toc848]1.3.3 NC_SystemTime
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	NC_SystemTime
	系统时间
	FB
	[image: ]
	NC_SystemTime(
	Enable:= , 
	AbsoluteTime=> );




输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	AbsoluteTime
	系统时间
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	系统时间，可以用于补偿计算，单位：us。



【功能说明】
该功能块用于获取系统时间，可用于计数器值补偿计算，Enable置True即可触发，置False，则关闭该功能。
【功能块操作说明】
声明系统时间“_NC_SystemTime: NC_SystemTime;”
[image: a033f39a-ab24-4162-a126-6c89abb85805]
功能块操作说明
[image: dfadce1a-3832-459f-92a9-f304083abcae]

[bookmark: _Toc30976]1.3.4 HighSpeedIO_Active
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	HighSpeedIO_Active
	高速IO状态
	FB
	[image: ]
	HighSpeedIO_Active(
Enable:= , Active=> );




输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Enable
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	电平触发，TRUE：使能功能块。



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Active
	高速IO功能状态
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：高速IO功能停止
TRUE：高速IO功能运行中



【功能说明】
该功能块用于获取高速IO功能的运行状态。高速IO功能运行后，与其相关的功能才能使用。



1.4 [bookmark: _Toc6628]脉冲输出功能	
脉冲轴配置
1 XML文件安装及应用
新建IDE工程，设备选择Lingchen LC1500
[image: ]
点击工具栏“工具”选项，选择“设备存储库”，然后点击“安装”
[image: ]
选择“Axis.devdesc”和“PulserDevice.devdesc”，点击打开，安装设备
[image: ]
安装完成后，添加高速脉冲轴，点击“LocalHighSpeedIO”,在“基础设置”界面，在右侧选择“高速脉冲”，添加“脉冲发生器0”、“脉冲发生器1”，添加之后可以在左侧“LocalAxisPRoot”下看到刚刚添加的两个脉冲发生器：“Pulser_0”和“Pulser_1”；以及两个脉冲发生器下对应的脉冲轴“Axis_0”和“Axis_1”
[image: ]
添加完成后，双击添加的“Pulser_0”，在“基础设置”界面对脉冲发生器参数进行设置，设置“脉冲轴模式”对应的硬件“输出端子”以及“脉冲轴方向”	，也可以修改“输出模式”、“原点设置”、“位置限制”、“紧急停止”、“探针”等相关参数

[image: ]
设置完脉冲发生器参数后，双击“Axis_0”，对脉冲轴参数进行设置，在“基础设置”、“单位换算”及“原点参数设置”界面对脉冲轴的类型和限制、比例缩放和原点返回设置进行设置。
[image: ]
[image: ]
[image: ]











PULSER参数说明。
注意：脉冲输出的最大频率是单边200kHz。如果输出脉冲类型是AB相四倍频脉冲，则脉冲频率是800kHz。
输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis_P_ID
	轴ID
	USINT 
	[0,7]
	0
	轴ID

	Axis_P_PulseType
	脉冲类型
	BYTE
	[0,5]
	0
	0:AB相四倍频脉冲
1:脉冲+方向 正逻辑
2:脉冲+方向 负逻辑
3:CW+CCW 正逻辑
4:CW+CCW 负逻辑
5:单脉冲

	Axis_P_PulseDirection
	脉冲方向取反
	BYTE
	[0,1]
	0
	0：正方向
1：方向取反

	Axis_P_Port
	脉冲硬件端口
	USINT
	[0,15]
	0
	如果Axis_P_PulseType=5单脉冲模式，
Axis_P_Port范围是[0,15]。
其它脉冲模式：
0：Y0-Y1；
1：Y2-Y3；
2：Y4-Y5；
3：Y6-Y7；
4：Y10-Y11；
5：Y12-Y13；
6：Y14-Y15；
7：Y16-Y17；

	Home_P_Enable
	回原点使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	回原点使能

	HomingDINum
	原点DI端口
	USINT 
	[0,10]
	0
	原点DI端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	HomingPolarity
	原点DI极性
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	原点DI极性
FALSE：常开
TRUE：常闭

	PosLimitEnable
	正向限位使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	正向限位使能

	PosLimitDINum
	正向限位DI端口
	USINT 
	[0,10]
	0
	正向限位DI端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	PosLimitPolarity
	正向限位DI极性
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	正向限位DI极性
FALSE：常开
TRUE：常闭

	NegLimitEnable
	负向限位使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	负向限位使能

	NegLimitDINum
	负向限位DI端口
	USINT 
	[0,10]
	0
	负向限位DI端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	NegLimitPolarity
	负向限位DI极性
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	负向限位DI极性
FALSE：常开
TRUE：常闭

	EmergencyStopEnable
	急停使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	急停使能

	EmergencyStopDINum
	急停DI端口
	USINT 
	[0,10]
	0
	急停DI端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	EmergencyStopPolarity
	急停DI极性
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	急停DI极性
FALSE：常开
TRUE：常闭

	TouchProbe0Enable
	探针0使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	探针0使能

	TouchProbe0DINum
	探针0 DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	探针0DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ

	TouchProbe1Enable
	探针1使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	探针1使能

	TouchProbe1DINum
	探针1DI输入端口
	USINT
	[0,10]
	0
	探针1DI输入端口
0-7：X0-X7；
8：EA；9：EB；10：EZ


AXIS参数说明。
输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis_P_Enable
	轴使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	TRUE
	轴使能

	wDriveID
	轴ID
	WORD
	[0,7]
	0
	轴ID，必须与父设备Pulser保持一致

	bVirtual
	是否是虚轴
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	TRUE
	FALSE：实轴
TRUE：虚轴

	iMovementType
	轴运动类型
	INT
	[0,1]
	1
	Movement type: 0: modulo, 1: finite

	fPositionPeriod
	模数值
	LREAL
	遵从数据类型
	360.0
	模数值，单位：unit

	eRampType
	速率斜坡类型
	INT
	[0,3]
	0
	The velocity ramp used for trajectories.

	fSWMaxVelocity
	最大速度
	LREAL
	遵从数据类型
	200000.0
	最大速度，单位：unit/s

	fSWMaxAcceleration
	最大加速度
	LREAL
	遵从数据类型
	1000000.0
	最大加速度，单位：unit/s²

	fSWMaxDeceleration
	最大减速度
	LREAL
	遵从数据类型
	1000000.0
	最大减速度，单位：unit/s²

	fSWMaxJerk
	最大加加速度
	LREAL
	遵从数据类型
	10000000.0
	最大加加速度，单位：unit/s³

	fRampJerk
	Sin²最大加加速度
	LREAL
	遵从数据类型
	0.0
	Jerk used for bringing acceleration to 0 when sin² ramp is interrupted.，单位：unit/s³

	fSWLimitPositive
	正向软件限位值
	LREAL
	遵从数据类型
	1000.0
	Software limit in positive direction，单位：unit

	fSWLimitNegative
	负向软件限位值
	LREAL
	遵从数据类型
	0.0
	Software limit in negative direction，单位：unit

	fSWLimitDeceleration
	软件限位减速度
	LREAL
	遵从数据类型
	0.0
	Deceleration for  stop on software error，单位：unit/s²

	bSWLimitEnable
	软件限位使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	Activate/deactivate software limits

	fSWErrorMaxDistance
	软件错误停止最大行程
	LREAL
	遵从数据类型
	0.0
	Maximum distance that may be travelled for ramping down after a software error has been detected，单位：unit

	numerator
	齿轮比分子
	UDINT 
	(0,
2147483647)
	1
	齿轮比分子
脉冲数pluse=numerator/denominator * 移动距离(用户单位unit)

	denominator
	齿轮比分母
	LREAL
	>0
	1.0
	齿轮比分母
脉冲数pluse=numerator/denominator * 移动距离(用户单位unit)

	HomingMethods
	回原方法
	BYTE
	[17,35]
	35
	回原方法其中31-34悬空保留

	HomingVel
	回原点速度
	LREAL
	遵从数据类型
	1000
	回原点第一段速，单位：unit/s

	HomingCrawlVel
	回原点爬行速度
	LREAL
	遵从数据类型
	100
	回原点第二段速，单位：unit/s

	PositionMethods
	回原点后，位置设定模式
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	FALSE：绝对回零
TRUE：相对回零

	HomingAcc
	回原点加速度
	LREAL
	遵从数据类型
	1000.0
	回原点最大加速度，单位：unit/s²

	HomingTimeLimit
	回原点超时时间
	UDINT
	[1,100000000]
	50000
	回原点超时时间，单位：10ms




轴错误ID（MC_ERROR）说明
	错误代码
	枚举值
	说明

	000
	MC_NO_ERROR 
	无错误

	001
	MC_ERROR_POS_DECPOINT_OVERLOW 
	减速无效：位置模式下，重新定位时，减速长度大于实际距离

	002
	MC_ERROR_VEL_DECPOINT_OVERLOW 
	减速无效：速度模式下，切换为定位时，减速长度大于实际距离

	005
	MC_ERROR_UP_SOFTWARE_LIMIT  
	当前位置超出软件行程限制 +

	006
	MC_ERROR_DOWN_SOFTWARE_LIMIT 
	当前位置超出软件行程限制 - 

	020
	MC_ERROR_COMMUNICATION
	底层通信错误

	021
	MC_ERROR_NOT_POWER  
	MC_Power没使能

	022
	MC_ERROR_NOT_READY_FOR_MOTION 
	轴没准备好，不能运行

	023
	MC_ERROR_DEST_POS_OVER_SOFT_UP_LIMIT 
	目标位置超出软件上限

	024
	MC_ERROR_DEST_POS_OVER_SOFT_DOWN_LIMIT 
	目标位置超出软件下限

	025
	MC_ERROR_WASNT_STANDSTILL 
	当前状态不是 STANDSTILL

	026
	MC_ERROR_WASNT_DISABLED 
	当前状态不是 DISABLE

	027
	MC_ERROR_IN_ERRORSTOP 
	当前状态是 ERRORSTOP

	028
	MC_ERROR_NOT_CONFIG
	图形化界面未配置DI或者DO

	050
	MC_ERROR_AXIS_NUM_INVALID 
	轴号无效，有效范围是 [0,3]

	051
	MC_ERROR_VEL_SET_OUT_OF_RANGE 
	速度设置超出允许范围

	052
	MC_ERROR_ACC_SET_OUT_OF_RANGE
	加速度超出允许范围

	053
	MC_ERROR_DEC_SET_OUT_OF_RANGE
	减速度超出允许范围

	054
	MC_ERROR_JERK_SET_OUT_OF_RANGE
	加速度变化率 Jerk 设定超出允许范围

	055
	MC_ERROR_FBD_MOVEMODE_INVALIAD
	运动模式无效

	056
	MC_ERROR_INVLALID_VELOCITY_MODE
	速度模式无效

	057
	MC_ERROR_INVLALID_POSTION_MODE
	位置模式无效

	058
	MC_ERROR_AXIS_WRITEPARAMETER_UNVALIAD  
	MC_WriteParameter_P 参数无效

	059
	MC_ERROR_AXIS_READPARAMETER_UNVALIAD 
	MC_ReadParameter_P 参数无效

	060
	MC_ERROR_HOME_MODE_UNVALIAD 
	回原模式无效

	061
	MC_ERROR_DEVICE_NOT_IN_USE
	轴设备未使用

	062
	MC_ERROR_FB_CANNOT_INTERRUPT
	功能块无法打断

	063
	MC_ERROR_ENABLE_UNIQUE_INSTANTIATION
	enable使能的指令只能有一个实例。

	064
	MC_ERROR_DI_NUM_INVALID
	DI配置不合理

	065
	MC_ERROR_PULSE_TYPE_INVALID
	脉冲类型无效

	066
	MC_ERROR_HOME_OVER_TIME
	回零超时



指令列表
	序号
	指令名称
	FB/FC
	功能

	1.4.1
	MC_Home_P
	FB
	高速轴回零

	1.4.2
	MC_TouchProbe
	FB
	高速轴探针




[bookmark: _Toc8393][bookmark: _Toc16058]1.4.1 MC_Home_P
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	MC_Home_P
	高速轴回零
	FB
	[image: ]
	MC_Home_P(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Position:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Axis
	-
	-
	高速轴编号 [0..7]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Position
	回零位置
	DINT
	LREAL
	0
	回零位置，单位：unit



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块执行完成。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块正在执行。

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块被终止。

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码


【功能说明】 
本功能块支持标准回零方式17-30&35。配合硬件输入正负向限位和原点使用，需注意正负限位和原点的极性。以下回零方式的情形解释均以正负向限位和原点的极性为常开的情形下进行解释说明。注意甄别和转换。


回零方式17：负向运转反向极限开关下降沿
[image: 回零方式-17]
情形一：当执行回零时，若负限位端口状态处于低电平时，那么轴开始以第一段速度反向运动，当遇负限位端口处于高电平时，轴运动方向改变且以第二段速度开始运动；在负限位端口状态重新处于低电平时的位置就是原点位置。
情形二：当执行回零时，若负限位端口处于高电平时，那么轴直接会以第二段速度开始正向运动，在负限位端口状态处于低电平时的位置就是原点位置。


回零方式18：正向运转正向极限开关下降沿
[image: 回零方式-18]
情形一：当执行回零时，若正限位端口状态处于低电平时，那么轴开始以第一段速度正向运动，当遇正限位端口处于高电平时，轴运动方向改变且以第二段速度开始运动；在正限位端口状态处于低电平时的位置就是原点位置。
情形二：当执行回零时，若正限位端口处于高电平时，那么轴直接会以第二段速度开始反向运动，在正限位端口状态处于低电平时的位置就是原点位置。



回零方式19：取决于原点开关的原点回零（正向回零下降沿）
[image: 回零方式-19]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速
正向运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向改变且以第二段速开始反向运动，当遇到
原点开关处于低位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第二段速
开始反向运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。



回零方式20：取决于原点开关的原点回零（正向回零上升沿）
[image: 回零方式-20]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第二段速度正向运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第一段速度开始反向运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。



回零方式21：取决于原点开关的原点回零（负向回零下降沿）
[image: 回零方式-21]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向改变且以第二段速开始运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。
情形二： 用户触发执行回零时， 若原点开关状态处于高位， 那么轴直接以第二段速度开始正向运动， 当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。



回零方式22：取决于原点开关的原点回零（负向回零上升沿）
[image: 回零方式-22]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第二段速度反向运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第一段速度开始正向运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。



回零方式23：正向运动找零点和极限
[image: 回零方式-23]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，在原点开关状态处于低位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当原点开关处于低位且遇到正向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始反向运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始运动，在原点开关状态处于低位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第二段速度开始反向运动，在原点开关状态处于低位时的位置就是原点位置。




回零方式24：正向运动找零点和极限
[image: 回零方式-24]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当原点开关处于低位且遇到正向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始反向运动，当遇到原点开关处于高位时，方向不变改为第二段速度继续运动，在原点开关状态处于低位时，运动方向改变，速度继续保持第二段速度，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第二段速度开始反向运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且继续以第二段速度开始运动，遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。



回零方式25：正向运动找零点和极限
[image: 回零方式-25]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当原点开关处于低位且遇到正向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始反向运动，当原点开关再次处于低位时再次反向，再碰到原点开关处于高位的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴开始以第二段速度正向运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。



回零方式26：正向运动找零点和极限
[image: 回零方式-26]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度正向运动，当原点开关处于低位且遇到正向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始反向运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向再次改变且以第二段速度开始运动，当原点开关处于低位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴开始以第二段速度正向运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。



回零方式27：负向运动找零点和极限
[image: 回零方式-27]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，在原点开关状态处于低位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当原点开关处于低位且遇到反向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始正向运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始运动，在原点开关状态处于低位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第二段速度开始正向运动，在原点开关状态处于低位时的位置就是原点位置。



回零方式28：负向运动找零点和极限
[image: 回零方式-28]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当遇到原点开关处于高位时，方向改变并以第二段速度开始运动，当原点开关状态处于低位，再次反向，继续以第二段速度运动，直到原点开关状态再次处于高位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当原点开关处于低位且遇到反向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时，方向不变继续以第二段速度运动，在原点开关状态处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第二段速度开始正向运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。





回零方式29：负向运动找零点和极限
[image: 回零方式-29]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当原点开关处于低位且遇到反向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当原点开关状态处于低位，保持第二段速度但是反向运动，再次遇到原点开关状态处于高位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴直接以第二段速度反向运动，当遇到原点开关处于低位时，运动方向改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。





回零方式30：负向运动找零点和极限
[image: 回零方式-30]
情形一：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当遇到原点开关处于高位时，以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。
情形二：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于低位，那么轴开始以第一段速度反向运动，当原点开关处于低位且遇到反向运转极限开关处于高位时，运动方向改变且以第一段速度开始正向运动，当遇到原点开关处于高位时，运动方向再次改变且以第二段速度开始运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。
情形三：用户触发执行回零时，若原点开关状态处于高位，那么轴开始以第二段速度反向运动，当遇到原点开关处于低位时的位置就是原点位置。



回零方式35：轴的当前位置为原点

在回零方式35下执行回零时，轴不运动，轴的当前位置被认为是原点回零的位置。
【图形化操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加高速脉冲功能的“脉冲发生器”，高速脉冲轴会跟随“脉冲发生器”自动添加
[image: 3c4c9427-439f-4f4a-ae06-8c620dc61133]
添加“脉冲发生器”之后，在左侧“LocalAxisPRoot”下可以看到所添加的高速脉冲轴。双击高速脉冲轴“Axis_0”，在“原点参数设置”中对“原点回零方法”、“原点返回速度”、“原点返回加速度”、“原点返回爬行速度”、“原点返回超时时间”进行设置。
[image: 15d4d9d2-9a0e-4524-bb62-7ce5c5496387]
【功能块操作说明】
声明高速轴功能块“_MC_Home_P: MC_Home_P;”实例化
[image: ]
功能块操作说明
[image: ]
1.Axis 引脚绑定添加的轴名称。
2.Execute 引脚，默认 FALSE，置 TRUE 上升沿使能功能块。 
3.Position 引脚，轴回零位置。 
4.Done 引脚，完成标志，置 TRUE，功能块执行完成。 
5.Busy 引脚，执行标志，置 TRUE，功能块正在执行。 
6.CommandAborted 引脚，中止标志，功能块执行过程中被打断时置 TRUE。


【时序图】

[image: ]
 【错误说明】

详情查看AXIS_P_REF轴错误ID说明表格。



[bookmark: _Toc16665]1.4.2 MC_TouchProbe_P
指令格式
	指令
	名称
	FB/FC
	LD表现
	ST表现

	MC_TouchProbe_P
	高速轴探针
	FB
	[image: ]
	MC_TouchProbe_P(
	Axis:= , 
	Execute:= , 
	Abort:= , 
	ProbeID:= , 
	TriggerEdge:= , 
	Mode:= , 
	Done=> , 
	Busy=> , 
	CommandAborted=> , 
	PosPosition=> , 
	NegPosition=> , 
	PosPosition_P=> , 
	NegPosition_P=> , 
	PosTime=> , 
	NegTime=> , 
	CycleCount=> , 
	Error=> , 
	ErrorID=> );



输入输出变量
	输入输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Axis
	计数器
	Axis
	-
	-
	计数器编号 [0..3]。



输入变量
	输入变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Execute
	使能
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：使能功能块。

	Abort
	终止
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	FALSE
	上升沿触发，TRUE：终止功能块。

	ProbeID
	探针ID
	USINT 
	[0,1]
	0
	探针ID

	TriggerEdge
	触发边沿 
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：上升沿
1：下降沿

	Mode
	触发模式
	USINT 
	[0,1]
	0
	0：单次模式
1：连续模式



输出变量
	输出变量
	名称
	数据类型
	有效范围
	初始值
	说明

	Done
	完成标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	如为单次模式，执行一次输出后，Done，功能自动终止。连续模式，此信号无用。

	Busy
	执行标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	FALSE：功能块未执行
TRUE：功能块执行中

	CommandAborted
	终止标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE：功能块终止。

	PosPosition
	上升沿锁存位置
	LREAL
	-
	-
	上升沿锁存位置，单位：unit

	NegPosition
	下降沿锁存位置
	LREAL
	-
	-
	下降沿锁存位置，单位：unit

	PosPosition_P
	上升沿锁存位置
	DINT
	[-2147483648,
2147483647]
	-
	上升沿锁存位置，单位：pulse

	NegPosition_P
	下降沿锁存位置
	DINT
	[-2147483648,
2147483647]
	-
	下降沿锁存位置，单位：pulse

	PosTime
	上升沿锁存时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	上升沿锁存时刻，单位：us

	NegTime
	下降沿锁存时刻
	UDINT
	[0,
4294967295]
	-
	下降沿锁存时刻，单位：us

	CycleCount
	锁存次数
	USINT
	[0,31]
	-
	锁存次数

	Error
	错误标志
	BOOL
	[FALSE,
TRUE]
	-
	TRUE: 功能块内部发生错误

	ErrorID
	错误ID
	UINT
	-
	-
	错误码，具体参考CC_ERROR




【功能说明】
本功能块主要实现计数器的探针锁存功能，根据设置的触发边沿，当外部信号触发时，读取计数器当前值与系统当前时间输出，同时记录锁存次数。

【注意事项】
1、本功能块每路探针可以设置单次模式或连续模式，当使用连续模式时，每次触发都会更新对应输出值。同时，连续模式下，Done信号不会有输出，此信号无效。
2、CycleCount锁存次数存在范围，当锁存次数达到有效范围边界并继续增加时，该输出项会清零重新计数。
3、探针ID不支持在线修改。
4、每路计数器支持两种边沿触发模式，即上升沿锁存、下降沿锁存。
5、本功能块支持编码器Z信号锁存，需要使用编码器输入，即信号源设置为EA-EB。
6、每路探针均同时支持时间、位置锁存。
[image: ]单次触发模式（Mode=0），外部上升沿触发（TriggerEdge=0）,输出端口号为Y00-Y07/Y10-Y17，指令时序图如下图所示：

单次触发模式（Mode=0），外部下降沿触发（TriggerEdge=1）,输出端口号为Y00-Y07/Y10-Y17，指令时序图如下图所示：
[image: ]锁存计数+1
【功能块操作说明】
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”中添加高速脉冲功能的“脉冲发生器”，高速脉冲轴会跟随“脉冲发生器”自动添加
[image: 3c4c9427-439f-4f4a-ae06-8c620dc61133]
双击“Pulser_0”设备，在“基础设置”界面使能“探针”，并选择相应的探针输入端口
[image: ff7be964-b595-494d-a5dd-a16bae56d1ba]
【功能块操作说明】
[image: ]
[image: ]
1，“Axis”引脚绑定添加的计数器名称;计数器探针功能块能够实现在设定的信号触发时锁存脉冲计数值。 
2，“ProbeID”引脚 
3，“Mode”引脚可以设定单次模式或连续模式，0：单次模式，1：连续模式 
4，“CycleCount”引脚根据触发次数进行计数。

【时序图】
因为在连续模式下，Done信号不会有输出，因此这里只展示单次模式下的时序图。
[image: ]
【错误说明】
详情查看MC_ERROR-脉冲输出错误ID说明表格。













第2章 高速脉冲计数应用功能案例
2.1硬件配置
2.2.1硬件选择
1） LC1500PLC
2） 编码器
3） CODESYS
2.2.2硬件接线图
[image: ]
2.2软件参数配置
打开IDE软件，新建“标准工程”；编写高速计数器样例，添加计数器设备“Counter_0”打开已建立好的高速脉冲计数测试程序样例，点击所添加的计数器设备“Counter_0”，在“基础设置”页面对计数器的参数进行配置：选择“计数器模式”为“AB相四倍频计数”，选择“信号源”为“EA-A相，EB-B相”，设置“外部触发输入”端口为X0；使能所要使用的“预置计数器”、“比较输出”、“探针”等，并设置相应的硬件端口，注意硬件端口不要重复使用。
[image: ]
点击计数器设备“Counter_0”下的轴“Encoder_0”，在“基础设置”界面选择“模式”与“比例缩放”
[image: ]
连接并登录PLC，开始调用高速计数功能块，如调用“CC_Counter”功能块，使能功能块后，转动编码器，可以看到“CounterValue”计数值发生变化，可以正常使用。
2.3功能块应用实例
2.3.1计数器计数实例
双击“LocalHighSpeedIO”，在“基础设置”添加计数器“Counter_0”
[image: 09e8bb55-7c02-4046-b162-f4f4e1ef11f4]
双击计数器“Counter_0”，在“基础设置”界面中选择计数器模式“AB相四倍频计数”，信号源选择“EA-A相，EB-B相”
[image: 0bcbcf9a-ce62-4cc7-aea9-aaaf9fd30e31]
打开POU，将Enable、Start引脚对应变量置为TRUE，此时Valid、Busy引脚对应变量为TRUE，说明计数器正在工作，转动PLC上连接的编码器，可以看到CounterValue引脚有数值变化，计数值为“82”
[image: 664d5aa3-12a0-43b8-9a6d-0b6ae59e4362]
2.3.2计数器预置实例
双击添加的计数器“Counter_0”，在“基础设置”界面使能“预置计数器”
[image: 4d70d4d8-e20f-4507-ab36-19e7cc3492ad]
打开POU，可以看到此时计数器的计数值CounterValue为82
[image: ed58dc98-1149-4e36-8bb6-7c25f770f689]
设置PresetValue的值为0，将Execute对应的变量值置为TRUE；引脚Done值为TRUE，说明功能块执行完成

[image: 0e0956a3-1de2-4469-aedc-285d9eedd6f8]
此时可以看到计数器计数值由82变为0，功能块执行成功
[image: 91d94ab4-762d-4371-a5fa-a2a99dc6823a]
2.3.3单点比较实例
双击计数器“Counter_0”，在“基础设置”界面中使能“比较一致输出端口”并设置相应的输出端口为Y4
[image: 0b616b6a-fafe-4523-aa4e-50f502a3bdd1]
设置比较值，将引脚CompareValue为120；设置比较模式为“单次模式”，即将Mode值置为0；设置输出方式为“时间方式”，将OutputType引脚置为False；将输出时间设置为1s，即将OutputValue数值设为10000；
[image: eaf0ed1f-7dba-4df2-b09a-015aec823a46]
将Execute引脚置为TRUE，使能功能块，此时计数器计数值为75
[image: e70f00fa-c278-4602-858e-fb3716b149de]
转动编码器，逐渐增大编码器计数值，当编码器计数值经过120时，Done引脚被置为TRUE，同时CmpCount计数值增加1，且可以观察到PLC的Y4输出端口会输出1s的高电平（Y4端口的灯会亮1s）
[image: ]
2.3.4数组比较实例
双击计数器“Counter_0”，在“基础设置”界面中使能“数组比较一致输出”并设置相应的输出端口为Y5
[image: 0b616b6a-fafe-4523-aa4e-50f502a3bdd1]
设置比较数组arr_lr_CompareArray，将比较数组的前6个元素分别设为1000、2000、3000、4000、5000、6000；设置比较数组长度为6，即将计数器计数值与比较数组的前6个元素比较；设置比较模式为“连续模式”，即将Mode值置为1；设置输出方式为“时间方式”，将OutputType引脚置为False；将输出时间设置为1s，即将OutputValue数值设为10000；此时编码器计数值为777。
[image: c6de25ab-9e19-47c3-9a00-a1808d3b1d5c]
使能功能块，将Execute引脚置为TRUE；此时BUSY引脚输出为TURE，说明功能块正在工作
[image: acffd9f1-4cd6-4431-bbb8-677e4e1ff502]
转动编码器，改变编码器计数值，当编码器计数值改变为1000时，Output引脚会被置为TRUE，时间为1s，对应的硬件端口Y5会输出1s高电平（Y5端口灯会亮起1s）；同时Position引脚会显示下一个等待比较的数值
[image: b0a22d3b-b2b3-450a-a4cb-e870c67a863f]
继续改变编码器计数值，当编码器计数值依次改变为2000、3000、4000、5000、6000时，Output引脚会被置为TRUE，时间为1s，对应的硬件端口Y5会输出1s高电平（Y5端口灯会亮起1s）。在6个元素比较完成后会重新比较比较数组的第一个元素1000。
[image: 70c7bf09-64f2-43ae-b248-f2d0140d607f]
2.3.5探针实例
可结合“数组比较一致输出”功能来验证探针位置锁存，双击添加的计数器“Counter_0”，在“基础设置”界面使能“数组比较一致输出”，设置输出端口为Y5；使能“探针0”，设置探针输入端口为X5；将数组比较一致的输出端口Y5短接到计数器探针的输入端口X5，当数组比较一致时会触发探针位置锁存
[image: 7b1e9cb2-ca80-4a39-b348-2fedd1ca7b3d]
设置比较值数组CompareArray前5个元素为1000、2000、3000、4000、5000；设置CompareArrayLength比较值数组长度为5；设置比较模式Mode为1，即设置为连续模式；设置TriggerEdge值为0，即设置探针为上升沿触发；设置输出模式OutputType引脚为TRUE，即设置输出为脉冲输出；设置OutputValue为100，输出脉冲为10000us；将Execute引脚置为TRUE
[image: 7c822041-6f2b-4098-bd85-53879b040e23]
设置Mode引脚值为1，即设置探针为连续模式；将探针Execute引脚置为TRUE，使能功能块
[image: c072d547-9556-46c9-9492-eef8e8a92504]
[bookmark: _GoBack]定义一个锁存数组ar_lockarry来存储探针触发时的上升沿锁存位置，即探针功能块的PosPosition引脚，对应变量为lr_TPPosPosition；锁存数组元素标号设置为比较数组当前需要被比较的序号ui_SetArrIndex；[image: 80c0029d-4a60-445e-936f-4e104a284bab]
转动编码器，或者用CC_PresetCounter功能块依次改变编码器计数值为1000、2000、3000、4000、5000，观察到探针锁存位置与设定的数组位置一致
[image: b6050686-22ca-40db-b8a3-1d3503831572]
[image: ebb45444-c9cb-4c20-96df-452b35dd849a]



















第3章 脉冲输出实例说明
4.1硬件配置
4.1.1硬件选择
1）LC1500PLC
2）丝杆模组
3）高创CDHD2伺服驱动器
4）CODESYS
4.1.2硬件接线图
[image: ]
4.2软件配置
打开高创伺服调试软件“ServoStudio”，配置好端口号与波特率，点击“连接”，连接伺服驱动器
[image: ]
连接成功后，点击“运动”下的“工作模式”：“工作模式”处选择“传动装置/脉冲序列”；“脉冲序列来源”处选择“C2控制接口-光电隔离”；“脉冲序列类型”处选择“Pulse and Direction”
[image: ]
打开凌臣IDE编程软件，选择对应的高速脉冲轴设备，点击“Pulser_0”,在“输出模式”中选择“脉冲+方向 正逻辑”的脉冲轴模式，并选择Y0口为“脉冲”输出、Y1口为“方向”输出，选择脉冲轴方向为“正方向”；在“基础设置”界面对“原点设置”中的“回零端口”、“位置限制”中的“正限位端口”与“负限位端口”进行使能，并选择对应的硬件输入端口与极性：本次实例中原点限位开关输入接在PLC的X1端口，因此“回零端口”选择X1,极性选择“常开”；正限位端口输入接在PLC的X0端口，因此“正限位端口”选择X0,极性选择“常开”；负限位开关输入接在PLC的X2端口，因此“负限位端口”选择X2，极性选择“常开”。
[image: ]
点击所要控制的脉冲轴“Axis_0”，在“基础设置”选择“旋转模式”；在“单位换算”根据公式设置相应的分子、分母，本次实例选择1：1；
[image: ]
[image: ]

点击“ServoStudio”中的“启用”使能电机；在IDE中连接PLC后“登录”
[image: ]
[image: ]
在IDE中启用“MC_Power”功能块，对功能块进行使能，开始进行功能块测试即可（只有在使能MC_Power功能块之后才能使用其他高速脉冲相关的功能块）
[image: ]
4.3 功能块应用实例
4.3.1轴绝对位置控制实例
以轴“Axis_0”的绝对控制为例，如下所示：
此时轴实际位置“Axis_0.fActPosition”为0，绝对位置“lr_MoveAbsPosition”设为100，设置好速度值后，点击绝对位置触发“strMC_MoveAbsolute.x_Execute”预值<TRUE>，后右击选择写入其所有值,或者按“Ctrl+F7”。
[image: ]
绝对位置触发后，电机以1000pul/s的速度开始运行strMC_MoveAbsolute.x_Done为TRUE时停止，此时测试轴位置Axis_0.fActPosition为100，正好等于设置值。
[image: ]
在设置值为100不变情况下，再次触发“strMC_MoveAbsolute.x_Execute”，给其上值TRUE后，轴位置仍然为100等于设置值，电机也处在当前位置不会运动。
[image: ]
4.3.2轴相对位置控制实例
以轴“Axis_0”的相对位置为例，如下所示
轴实际位置“Axis_0.fActPosition”为0时，相对位置值lr_MoveRelDistance设为100，触发strMC_MoveRelative.x_Execute启动模块运行，同时所接的电机开始运动。
[image: ]
strMC_MoveRelative.x_Done亮时相对运动结束，电机也停止运动，此时轴位置等于设置值100.
[image: ]
保持lr_MoveRelDistance值为100不变，再次触发strMC_MoveRelative.x_Execute，模块程序和电机再次运行至轴位置为200时停止，可见此功能块不同与绝对运动，而是可以再当前位置上不断做相对运动。
[image: ]
4.3.3高速轴设置位置实例
以轴“Axis0”的设置位置为例，如下所示：
此时轴实际位置Axis_0.fActPosition为0，设置位值lr_SetPosition设为100，触发strMC_SetPosition.x_Execute后功能模块运行，但电机不会运动。
[image: ]
strMC_SetPosition.x_Done完成标志亮起，模块运行结束，此时实际位置为100。
[image: ]
再把设置位置改为0，重新触发strMC_SetPosition.x_Execute后，轴实际位置Axis_0.fActPosition变为设置值0，由此可见，此功能可设置改变标定轴位置值，但不需要电机运动。
[image: ]
4.3.4回原方式
以回零方式35：轴当前位置为原点例子
以轴“Axis_0”为例进行以轴当前位置为原点回原，如下所示：
依次点击脉冲轴“Axis_0”、“原点参数设置”，进行回零参数设置
[image: fd41ebfbd29bc0187feec4adb84d8958]
随后打开POU，此时轴位置为334，赋值回零功能块触发变strMC_Home_P.x_Execute即可。
[image: d237be64f4ee48aaf396720206ab7f40]触发后当前位置值立即变为0等于零点设置位置值，strMC_Home_P.x_Done亮起功能块运行结束，此过程中电机不会运动而当前位置就变为零点设置值，符合回零方式35的功能。
[image: 1170bb5d-9b70-4e17-9934-2dc1d39f4fd3]
以回零方式18：正向运动找极限的下降沿回原例子
以轴“Axis_0”为例，如下所示：
配置好回原轴参数，以X0为原点信号并选择常开，打开回原使能，选择相应的回原方式18即可。
在正向限位没有被触发时，触发strMC_Home_P.x_Execute开启回原运动
[image: 45890894-784f-4493-926d-a9a7f41e5764]
在正向移动至正限位端口后，限位获得高电平，出现正限位上升沿，电机以第二速度开始做反向运动；在出现正限位下降沿后，回原完成标志strMC_Home_P.x_Done亮起，轴位置为0，本次回原结束


[image: 34371864-15de-4954-8816-45322a8ba9d2]
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Done BGNER=>strSetCompare. x_Done| 1/ ZREE, HHEXER, BT —KBHE. Done, DESHLIL. ZLEX, HESTA
Busy[@¥EE->strSetCompare.x_Busy@MEH, //FALSE: DISESF#H 7. TRUE: DIEERHTH
CommandAborted@Ed->strSetCompare.x_CmdAborted @R, //TRUE: II&5iissssst
Output ENEE=>x_SetCmpOutput@NEHl, // &&Z—FE#., SD0—FH
CmpCount[_1_J>ui_CmpCount[ 1, //LEZ& &
Position[ 115 |>lr_SetCmpPosition[ 115 |, //ZF&EH L EZAE
Error@EH->strSetCompare.x_Error[@MEEl, //TRUE: DEERAGHEEE S
ErrorID[CC NO ERROV }->strSetCompare.e_ErrorID[CC NO ERROV |) ; //#5'3555, A A& FCC ERROR
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POU_Counter_Test 0 x| ] LD2486 | [{] EtherCAT Master_SoftMotion /' EtherCATTask |2 SoftMotion General Axis Pool v
1|  PROGRAM POU_Counter_Test_0 NES
=] 2zl VAR -
3 (* BB DR )
4 _CC_Counter : CC_Counter; /7 HEE
H _CC_Preset : CC_PresetCounter; /) TR
€| _CC_SetCompare : CC_SetCompare; /o (ES) HEE
7 _CC_SetArrComp : CC_SetArrayCompare; /) BABHZE
E _CC_SetStepComp : CC_SetStepCompare; /) BREERE
9| _CC_TouchProbe : CC_TouchProbe; /) A 100 % mv
€1 m_Ir = ~
€2
€3 /) FAEHZE
B €4 _CC_SetArrComp (
[ Axis:=Encoder_0, //#EEEFiHEEEH
€€ Execute:=strArrComp.x_Execute, //_LFHG48%, TRUE: (ZEEDAEE
€7 Rbort:=strArrComp.x_Abort, //LFHAGASK, TRUE: fFLEDIAEH I
€3 CompareArray:=arr_lr_CompareArray, //iLE{E#43
€5 CompareArraylength:=ui_CompareArraylength, //&E{E&t45%, #£10007
70 Mode:=usi_SetArrMode, //0: EXE=C 1: ZLE
71, OutputType:=x_SetArrOutputType, //FALSE: F7/&7%5=: TRUE: G/F5=
72 OutputValue:=di_SetArrOutputValue, //#F77F& & OFEME7 G/ 5%, B/ E{r>5100us, B 1000, 1000%100us
73 Done=>strArrComp.x_Done, //H9EX#EX, #IT—AMH/E, Done, DESHEIL, ZLES, HESTES
74 Busy=>strArrComp.x_Busy, //FLASE: DfEEZ7%# 77, TRUE: DIEERHTH
75 CommandAborted=>strArrComp.x_CmdAborted, //TRUE: IFSEZ&eil
7€ Output=>x_SetArrOutput, //LEZ—FEH. S00—&F
77 Index=>ui_SetArrIndex, // 5/ EEHLZHFT
78 Position=>lr_SetArrPosition, //ZHFIEEHLEZIIE
79 Error=>strArrComp.x_Error, //TRUE: DIEERAGHEELEE
20 ErrorID=>strArrComp.e_ErrorlD);//#5iS55, R4S FCC ERROR
81
100% | v
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1/ BAEEEE
_CC_SetArrComp
Axis:=Encoder_0, //#EEEFHHEEHF
Execute[GNEN:=strArrComp.x_ExecutelENEN, // L7/588%, TRUE: {ZEEDifE
AbortNER): =strArrComp.x_AbortENEH, // L7435, TRUE: (FILIVEEE
CompareArray:=arr_lr_CompareArray, //(LE{E#t45
CompareArraylength 10 J:=ui_CompareArraylength[ 10 |, //£ZELHFKE, E£10007
Mode[[0 |:=usi_SetArrMode[0], //0. LAXME= 1: ZLHE
OutputType@MEH): =x_SetArrOutputType@EE, //FALSE: FF/G%5=: TRUE: G/#5=
OutputValue[ 1000000 |:=di_SetArrOutputValue[ 100000 |, //#77% & 4R E7 18/ 8%, B/ E4225100us, SLi4E: 1000, 10004100us
Done[@EE)->strArrComp.x_Done MR, //f 9EX4E, #HT—XEH/E. Done, DIEES &I, ZELES, HESTS
BusyBGNER->strArrComp.x_BusyBENEN, //FLASE: RIEEEe73/7, TRUE: BDEHHATH
CommandAborted @EE=>strArrComp.x_CmdAborted @R, //TRUE: LigEfisei-
Output @NE=>x_SetArrOutput @, // & & —FH&E#, S00—FH
Index 3 Foui_SetArrindex 3 |, //ZHEEHLEZNFE
Position[ 0 }>lr SetArrPosition[ 0 | //SHEEHLEZIE
Error@EE->strArrComp.x_Error@MEHl, //TRUE: DIEHAHELLE S
ErrorID[CC_NO ERROV ->strArrComp.e_ErrorID[CC_NO ERROV |); //£5'4545, A A& FCC ERROR
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POU_Counter_Test 0 X | ({J LD2485 | ({] EtherCAT Master_SoftMotion |'® EtherCATTask | 4 SoftMotion General AxisPool +

PROGRAM POU_Counter_Test_0 AlE
VAR i
(* BB DR )
_CC_Counter : CC_Counter; /) T
_CC_Preset : CC_PresetCounter; 1/ HEETE
_CC_SetCompare : CC_SetCompare; /o (ES) HEE
_CC_SetArrComp : CC_SetArrayCompare; /) MEHEEE
_CC_SetStepComp : CC_SetStepCompare; /) EREEZE
_CC_TouchProbe : CC_Touchrobe; 1/ AR [100% & v
e2| gy HEEEE "
(= E] _CC_setStepComp (
84 Axis:=Encoder_0, //#EEEFiHEEEH
85 Execute:=strStepComp.x_Execute, // L7G46%, TRUE: (ZEEDFAE5%
E Abort:=strStepComp.x_Rbort, // L7042, TRUE: FLLDFEEEE
87 StartValue:=lr_StartValue, //&##Z#5{E, £47- pluse

88| EndValue

-_EndValue, //HEZEF{E, £47: pluse

EEl StepValue:=1r_StepValue, // &£/, £47- pluse

50| Mode:=usi_SetStepMode, //0: £ 1:ZLES

51| OutputType:=x_SetStepOutType, //FALSE: F7/E%5=: TRUE: B/F5=

92| OutputValue:=di_SetStepOutputValue, //#77F& & LA 15/ 5%, & E4725100us, Bil{E: 1000, 10004100us
93 Done=>strStepComp.x Done, //ZIENIE, HiT—A&H/E, Done, REESZHLLL, ELES, HESTA
54| Busy=>strStepComp.x_Busy, //FLASE: RJ#EZF#H 77, TRUE: DIEEEHFTH

35 CommandAborted=>strStepComp.x_CmdAborted, //TRUE: RjfEZesesr

EH Output=>x_SetStepOutput, //LE—FEH., SD0—F

37 Index=>ui_SetSteplndex, //ZFHEEHLEZIFE

98 Position=>lr_SetStepPosition, //ZSFZEHLZFIE

39| Error=>strStepComp.x_Error, //TRUE: IEEREASIEEE S

100 ErrorID=>strStepComp.e_ErrorlID);//#5'i555, R &#&=FCC ERROR
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1/ BREZE

_CC_SetStepComp (
Axis:=Encoder_0, //#EEEFi&EEEH
ExecuteJENEN:=strStepComp.x_ExecuteRENEN, // L78460%, TRUE: (EEEDEEE
Rbort[ME: =strStepComp.x_Rborc[ e, // L7 /544%, TRUE: /FILDEEE

r_EndValue[ 70, //&EZEFEE, £ pluse

StepValue[ 10 |:=1r StepValue[ 10 |, //&F&FEHF/K, £{Z: pluse

Mode[[0 |:=usi_SetStepMode[0 |, //0: EX&E= 1: ZLE

OutputType@MEH:=x_SetStepOutType@ME, //FALSE: FF/E 5= TRUE: G/#5=

OutputValue[ 1000000 |:=di_SetStepOutputValue[ 1000000 |, //#777F&5 & C4F/67 /5 Fi#, B E425100us, BEA{E- 1000, 1000%100us
Done[@WE->strStepComp.x_DoneEEMERl, //A9EXE, HF—KFH/E, Done, DEES TSI, ZLES, HESTH
BusyHGENES->strStepComp. x_Busy| //FLASE: ZIEERRFH T, TRUE: DIEERBITH
CommandAborted@NEE->strStepComp. x_CmdAborted @R, //TRUE. IJ&EZisssf

Output @WER=>x_SetStepOutput @R, // L& —FTEH, SD0—FH

Index_ 0 Fo>ui_SetStepIndex[ 0 |, //HHEEHLEZIFE

Position[ 30 |>lr_SetStepPosition] 30 |, //HAEEHLEZIE

Error[@EE->strStepComp.x_Error(MEHEl, //TRUE: RFSEZAMELEE S

ErrorIDiCC NO ERRO > E>strStenComp.e ErrorIDICC NO ERRO Y |\ = //£2,550, = (& ERROR
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8] Pou_counter Test 1 '[E] POU_Counter Test 0 x | [ D286 |

1 PROGRAM POU_Counter_Test_0

2 VAR

3 (* BB DR )

4 _CC_Counter : CC_Counter; /7 HEE

s _CC_Preset : CC_PresetCounter; /) TR

€ _CC_SetCompare : CC_SetCompare; /o (ES) HEE

7 _CC_SetArrComp : CC_SetArrayCompare; /) MEHEEE

E _CC_SetStepComp : CC_SetStepCompare; /) FEREEZE

9 _CC_TouchProbe : CC_TouchProbe; /) A 100 % mv
=

1/ A

_CC_TouchProbe (
Axis:=Encoder_0, //#EEEFHHEEHF
Execute:=strTouchProbe.x_Execute, //L7G88%, TRUE: (ZEEDEEH
Abort:=strTouchProbe.x Abort, // LFH#AE%, TRUE: FILRFEEE
ProbeID:=usi_TPID, //#F4/ID
TriggerEdge:=usi_TPTriggerEdge, //0- L7545 1 TAEBAEZE
Mode:=usi_TPMode, //0: EX&E 1:ZLE
Done=>strTouchProbe.x Done, //#I9ENIE, HFT—XA&H/E, Done, HEESHELL, ELES, HESTA
Busy=>strTouchProbe.x_Busy, //FLASE: RIEESEFEH T, TRUE: DEERHTF
CommandAborted=>strTouchProbe.x_CmdAborted, //TRUE: ZffEZE&if
PosPosition=>lr_TPPosPosition, // LFG&7Z(7 &, £47: unit
NegPosition=>lr_TPNegPosition, // FAEG&I7Z(7 &, £{7- unit
PosPosition_P=>di_TPPosPosition P, // LFHGEI7Z{r &, £{7: pulse
NegPosition_P=>di_TPNegPosition P, // FAEG&I7Z(7 &, £{7- pulse
PosTime=>udi_TPPosTime, // LFHAGEZFF/Z], ££7: us
NegTime=>udi_TPNegTime, // F/AEGEI7Z572], ££F: us
CycleCount=>usi_TECycleCount, //&7Z26#
Error=>strTouchProbe.x_Error, //TRUE: RI#EEEABIREE S

ErrorID=>strTouchProbe.e_ErrorID);//#965, A ##FCC ERROR e
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1/ T AEIRE

_CC_TouchProbe (
Axis:=Encoder_0, //#EEEFi&EEEH
Execute[[ENEl: =strTouchProbe.x_Execute| |, // LFBAER, TRUE: (ZEEDEEE
Abort@NEE): =strTouchProbe.x_RbortGEMER, // L7G42%, TRUE: FLLDIEEE
ProbeID[0 J:=usi_TPID[0 |, //#F41D
TriggerEdge[ 0 |:=usi_TPTriggerEdge[0], //0- L7482 1. TREBEZE
Mode[0 J:=usi_TPMode[0 ], //0: EX£E=C 1: LML
DoneEMEl=>strTouchProbe.x_Done G, //#HEXESX, HiT—NEH/E, Done, PEESHELL, FLRES, HESTH
Busy ENEN=>strTouchProbe.x_Busy| |, //FLASE: DISEZRF#H {7, TRUE: DIEERFFTE
CommandAborted@Sd->strTouchProbe.x_CmdAborted @R, //TRUE: IVE5Zsss-
PosPosition[ 0 F>lr TPPosPosition[ 0 |, // L#B&ZE, £{7: vnit
NegPosition[ 0 __ J>lr TPNegPosition 0 | // FAEEGEIZ( &, £{7: unit
PosPosition P[0 F>di_TPPosPosition P[0 | // L#B& 7= &, £47- pulse
NegPosition P[0 _ F>di_TPNegPosition P[0 |, // FAEGEZ{ &, £{7: pulse
PosTime[ 0 F>udi_TPPosTime[ 0 |, // LF#B&ZEF 2. £4F: us
NegTime[ 0  Joudi TPNegTime[ 0 |, // FAEG&IZS #, £4F: us
CycleCount[ 0 >usi_TPCycleCount[0 ], //&f7Z20#
Error@E=>strTouchProbe.x_Error[@EHl, //TRUE: DR AHEEE S
ErrorID[CC_NO ERROV ->strTouchProbe.e_ErrorID[CC NO ERROV |) ; //#5'3555, A& CC ERROR
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179
180
181
182
183
184
185
186
187
188
189)
150
191
152
193
154
195

Axis:=Encoder_0, //#EEEFiHEEH

ProbeAxis:=ECT_Axis_1, // #E(Z/F#/EtherCAT. 465
Execute:=strVirTouchProbe.x_Execute, // L7435, TRUE: (ZEEDEEEH.
Abort:=strVirTouchProbe.x Abort, // LFHG4&E%, TRUE: (ZEEDIFEF.
ProbelD:=usi VIPID, //AF{Z/F#FéID

TriggerEdge:=usi_VIPTriggerEdge, // 0- L7458 1. TFES
Mode:=usi_VTPMode, // 0. EXE 1. ZELES

PRGInterrupt | () Puser | SoftMotion General Axis Pool & ANCTL_AS760N_Servo_Driver_1 [ tLocalCounterRoot  [@ En
10 _CC_MeasurePulseWidth : CC_MeasurePulseWidth; /) BRENE ’
11 _CC_Sample : CC_Sample; /7 TR
12 _CC_ReadPara : CC_ReadParameter; I/ HEEEEE
13 _CC_WritePara : CC_WriteParameter; 1/ HRESEX
14 _VirTouchProbe : Virtual_TouchProbe; // EtherCAT.#£887F4
15
1€ _MC_Power : MC_Power;
17 _MC_MoveVelocity : MC_MoveVelocity;
18 _MC_Stop : MC_Stop;
v
177 /) x BERFEAER;
8 178 _VirTouchProbe (

Done=>strVirTouchProbe.x_Done, //Z§EXLE=, T — K& H/E, Done, DEEES I, ZFLES, HESES

Busy=>strVirTouchProbe.x_Busy, //FLASE: DJEEZEFH T, TRUE: DEREHTF
CommandAborted=>strVirTouchProbe.x_CmdAborted, //TRUE: ZFEEZE&iif
PosPosition=>lr_VIPPosPosition, //_L#F&i75(7&, &£{7: unit
NegPosition=>lr_VTPNegPosition, // F/AEG&EI7Z(r &, £{F: unit
PosTime=>udi_VIPPosTime, // LFAGEH7FF/E], £42: us
NegTime=>udi_VIPNegTime, // FAEBEIZs7/Z], £4F: us
CycleCount=>usi_VIPCycleCount, //&f7Z20#¢
Error=>strVirTouchProbe.x_Error, //TRUE: RISESAHELELE SR
ErrorID=>strVirTouchProbe.e_ErrorlID);//#5i555, R A& FCC ERROR




image47.png
EW-2. 1 p 73

_VirTouchProbe (
Axis:=Encoder_0, //#EEEFHHEEH
ProbeAxis:=ECT_Axis_l, // #E{Z/F#EtherCATHER
Execute ENEN: =strVirTouchProbe.x_ExecuteENEN, // L7560%, TRUE: (FEEDigEE.
Abort[@WERl:=strVirTouchProbe.x AbortENERl, // L 75435, TRUE: (ZEEDIEEE.
ProbeID[0 J:=usi VIPIN O], //AF{Z/Z#F4ID
TriggerEdge[ 0 J:=usi_VIPTriggerEdge[0 ], // 0- L7 1 TAEE
Mode[0 J:=usi_VIPMode[0 ], // 0 EXE= 1. ZLES
DoneBENES->strVirTouchProbe.x DoneBENE, //# 9EXMES, #HT—AFH/E, Done, RESHEL, ZERES, HESTR
Busy[@¥EE->strVirTouchProbe.x_Busy@MEHE, //FLASE: IEEZ# 77, TRUE: DIEERHTH
CommandAborted@Sd->strVirTouchProbe.x_CmdAborted@ME, //TRUE: &5t
PosPosition[ 189 ¥ >lr_VIPPosPosition[ 188 ¥ // L#B&H7Z(r &, £47: unit
NegPosition[ 0 __ J>lr VIPNegPosition[ 0 |, // FAEGEIZ(7&, £47: unit
PosTime[ 4271777766 }->udi_VTPPosTime[@27i7iies |, // LA 7Z572), £47: us
NegTime[ 0 loudi VIPNegTime[ 0 |, // FAEGSZA A, £47: us
CycleCount[ 1 J>usi_VIPCycleCount[d |, //&#7ZZ2C
Error@E=>strVirTouchProbe.x_ErrorGE, //TRUE: DEEH/sE4EEE
ErrorID[CC NO ERROP }->strVirTouchProbe.e_ErrorID[CC NO ERROD ) ; // #5555, R A4FSFCC ERROR
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_'[Z] Pou_Counter_Test_0 x[ﬂ 1D24856 | [f] EtherCAT Master_SoftMotion ' EtherCAT Task 2 SoftMotion General Axis Pool v

4 _CC_Counter : CC_Counter; /7 T B
s _CC_Preset : CC_PresetCounter; 1/ HEETE
€ _CC_SetCompare : CC_SetCompare; /1 (EE) HEE
7 _CC_SetArrComp : CC_SetArrayCompare; 1/ MEEEE
8| _CC_SetStepComp : CC_SetStepCompare; /) BREEE
9| _CC_TouchProbe : CC_TouchProbe; /) AR
o lecheasurchulseiiiat  : CCMessureRulschidth 1 BEDE
11 _CC_Sample : CC_Sample; 1/ R
12] _CC_ReadPara : CC_ReadParameter; s HEEEEE [10% @ v
v
123 /) BENE ]

124
125
126
127
128
129)
130
131
132

133
124l

_CC_MeasurePulseWidth (
Axis:=Encoder_0, //#EEEFiHEEEH
Enable:=strMeasurePulseWidth.x_Enable, //&& 74X, TRUE: EE£DEEEHE
DINum:=usi_MPWDINum, //DITS
Mode:=usi_MPWMode, //0: WEZEFHE: 1- WNEMREFHRE
Valid=>strMeasurePulseWidth.x_Valid, //Z4a0#~3, TRUE: DEEHEEZ

Busy=>strMeasurePulseWidth.x_Busy, //FLASE: RF#EZF#H 7T, TRUE: DIEERHATH

Value=>di_MPWValue, //Z&FEEE, £{7: 0.1us
Error=>strMeasurePulseWidth.x Error, //TRUE: ZFEEZEFsIEE4Eis
ErrorID=>strMeasurePulseWidth.e_ErrorlD);//#iS55, R4 & =CC ERROR
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1/ BRENE

_CC_MeasurePulseWidth (
Axis:=Encoder_0, //#EEEFHHEEH
EnableENEN: =strMeasurePulseWidth.x_Enable iiE, // 52 F4%, TRUE: EE£DEFE
DINum{ 0 J:=usi_MPWDINum{® |, //DI#¥TS
Mode[T J:=usi_MPWMode[ 1], //0: HEZLFHE: 1- AEEEFHE
ValidENEl=>strMeasurePulseWidth.x_Valid§ENEN, //=4&47F, TRUE: DEEHEEZT
BusyRENEl->strMeasurePulseWidth.x_BusyBENEN, //FLASE: DEEEF5#77, TRUE: DIEEH#H T
Value[ 3959580 |->di_MPWValue[ So0sem0 ], // & FEELE, £47: 0.1us
Error@E->strMeasurePulseWidth.x_Error@EE, //TRUE: RIS s L4405
ErrorID[CC NO ERROV }->strMeasurePulseWidth.e_ErrorID[CC NO ERROV |); // #5555, A4 #CC ERROR
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1 /[E] PoU_Counter_Test 0 x 7] 02486 | (] EtherCAT Master_SoftMotion /' EtherCATTask |4 SoftMotion General

_CC_SetArrComp : CC_SetArrayCompare; /) MEHEZEE

E _CC_SetStepComp : CC_SetStepCompare; /) FEREEZE

9 _CC_TouchProbe : CC_TouchProbe; /) TEREEARE

10 _CC_MeasurePulseWidth : CC_MeasurePulseWidth; /! BENE

11 _CC_Sample : CC_Sample; 1/ AT

12 _CC_ReadPara : CC_ReadParameter; 1/ HREEEH

13 _CC_WritePara : CC_WriteParameter; I HEESEE

14 _VirTouchProbe : Virtual_TouchProbe; // EtherCAT.# 85547
15 100 %

=
135/ ofEGEFER
B 13¢  _CC_Sample(

137
138
139
140
141
142
143
144
145
146

Axis:=Encoder_0, //#EEEFiHEEEH
Enable:=strSample.x_Enable, //&& FAZXE, TRUE: (LR
SampleTime:=udi_SampleTime, //FF/AE57/E, £{F: us
FilterTime:=udi_FilterTime, //J5EF//5., £47: ns
Valid=>strSample.x_Valid, //=&#5.2, TRUE: DIEEREZ
Busy=>strSample.x_Busy, //FLASE: IJ&EZEF## 77, TRUE: DIEERHFTE
Value=>lr_SampleValue, //F/E{E, £{7: unit
FilterValue=>lr_FilterValue, // 22 /ES0F/EE, £{7: unit
Error=>strSample.x Error, //TRUE: RFEEZEFysiRsEedis
ErrorID=>strSample.e_ErrorlD);//£5i553, A #£#FCC ERROR
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1/ HEEEFH

_CC_Sample(
Axis:=Encoder_0, //#EEEFHHEEH
Enable ENEl: =strSample.x_Enable| , //BEFAER, TRUE: BEEREEH
SampleTime[ 5000000 |:=udi_SampleTime[ 5000000 |, //FA#57/4, £4F: us
FilterTime[ 1 |:=udi_FilterTime[ 1 |, //ZZE5//E., £4: ns
ValidENEl=>strSample.x_Val: |, //FZEEE, TRUE: DEEREZ
BusyRENEl->strSample.x_Busyl //FLASE: Dp§EZEF# {7, TRUE: DEERFITH
Value[ 3 }>lr SampleValue[ 3, //FEAUE. £47- unit

FilterValue[ 2 }o>lr FilterValue[ 2 |, //ZEEFHFHE, £ it
Error@EEl->strSarple.x_ErrorfBMEE, //TRUE: DEEFASIEEES

ErrorID[CC_NO ERROV }->strSample.e_ErrorID[CCNO ERROV |) ; // #4545, A ##&#CC ERROR
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1 [[5] POUCounter Test0  |W® ECT Axis1 |4 Axs0 [[{) 1D1486 [ EtherCAT Task  '[5] NC_Function_Test x| [

1 PROGRAM NC_Function_Test
=] 2 VAR

3 (* BHREEHLS T DEEE )

4 _NC_EnableInterrupt : NC_EnableInterrupt; VR 4

s _NC_Pwm : NC_Pwm; // PRM

€ _NC_SystemTime : NC_SystemTime; 1/ BGETE

7

8 (" BHRFEEL )

£ usi_IRQNum : USINT; // FEFIDE

10 x_EnableInterrupt : BOOL; /! FELEEE

11 by_TriggerEdge : BYTE (0..2); 1/ BRLE
| 12 by CompareEvent  : BYTE: S s | 10% [y
E] _NC_EnableInterrupt(

1]
2 IRQNum:=usi_IRQNum, //F&FIDE, E&F[0,7]

3 Enable:=x_EnableInterrupt, //&F4FX, TRUE: (ZEAESHE

4 TriggerEdge:=by_TriggerEdge, // 0: L7445 1- TFEEG 2. LHABHTES

s CompareEvent:=by_CompareEvent, //&EZ&EEFMH, EF[0,7]

€ Valid=>x_EnlInterrValid, //=a#7Z, TRUE: DIEEHEZZ

7 Busy=>x_EnInterrBusy, //#77#Aw%, FALSE: WISESFHFT: TRUE: DERHFTF
8 Error=>x_EnInterrError, //#5iSin2, TRUE: DIAERASEESES

B ErrorID=>ui_EnInterrErrorID);//#5iFID, #4555, AAF#FCC ERROR
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_NC_EnableInterrupt(
IRQNum{ 0 |:=usi_IRQNun[ 0], //#&FIDE. E&[0,7]
Enable GNEN:=x_EnableInterruptBElEl, // & 745, TRUD: (D
TriggerEdge[ 0 J:=by_TriggerEdge[0 | // 0: L7 1- FAEEL 2: LFABHTEL
CompareEvent[0 J:=by_CompareEvent[0 |, //LZ&EEA, EF[0,7]
Valid@WEE->x_EnlInterrValid@WER, //=4#75, TRUE: DIEEHEEZ
BusyRGNER=->x_EnInterrBusyBGNEN, //# 77472, FALSE: RISEEEFH T, TRUE: DEERFTF
Error@EE->x_EnInterrError@MEHl, //#&'i547%, TRUE: DEERAMELEE S
ErrorID[ 0 }>ui EnInterrErrorID[ 0 ) ;//£Fi7ID, #4745, R F#FCC ERROR
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sk '[E] NC_Function_Test x | [f] EtherCAT Master_SoftMotion '@ comter | axis_1

Devee [ puser 1 [ S man

1 PROGRAM NC_Function_Test ~ [
5 2 VAR |
3 (* BHREEHLS T DEEE )
4 _NC_EnableInterrupt : NC_EnableInterrupt; 17 P
s _NC_Pwm : NC_Pwm; // PRM
€ _NC_SystemTime : NC_SystemTime; 1/ BGETE
7
8 (" BHRFEEL )
£ usi_IRQNum : USINT; // FEFIDE
10 x_EnableInterrupt : BOOL; /! FELEEE
11 by_TriggerEdge : BYTE (0..2); 1/ BRLE
12 by ConpareEvent + BTE: . szmepEe [10%]
10
B 11 _NC_Pwm(
12 PwmlId:=usi_Pwmld, // PWM IDE. Z&[0,7]
13 Enable:=x_EnablePwm, //&FAFX, TRUE: (ZEEDFEH
14 PulsePeriod:=udi_PulsePeriod, // #&F/F/EA, £(7: 0.1us EAFHEFL00kHz, #405.0us BE[50,100000000]
1s PulseWidth:=udi_PulseWidth, // EHFHFZEF, £47: 0.1us
16 Valid=>x_PwmValid, //sZg¢#7.8, TRUE: DIEERFZ
17 Busy=>x_PwmBusy, //F {745, FALSE: RIEEEEFAHFT: TRUE: RIEEEHTH
18 Error=>x_PwmError, //#&i%#5.5., TRUE: RERAHRESE R

13 ErrorID=>ui_PwmErrorID);//#iSID, #5iS55, RS FCC ERROR
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_NC_Pwm(
PwmId[0 J:=usi_PwmId[0 ], // PRM IDS. Z&[0,7]
EnableBGENEN: =x_EnablePwnBGNEN, // & 7495, TRUE: (ZEEDEH
PulsePeriod[ 700000000 :=udi_PulsePeriod[ 00000000 ], // #4M%/#/F4T. £{7: 0.1us EAEHATF200kEz, 5405, 0us E/E[50,100000000]
PulseWidth[ 50000000 ]:=udi_PulseWidth[ S0000000 |, // & HFFEZEF, £47: 0.1us
ValidBGNEN->x_PwnValidBENEN, //=&0#45.%, TRUE: RIEEHEZ
BusyRGNER=>x_PwrBusyRENEN, //# 7472, FALSE: RISEFFH T TRUE: DEERHATH
Error@NeE->x_PwrErrorGWE, //#5i545.5, TRUE: DERAHEEE R
ErrorID[ 0 J>ui PwmErrorID[ 0 );//#FiSID, #i955, A4#%CC ERROR
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1 |[5] POUCounter Test0  |#® ECT Axis.t |4 Axs0 | (G LD1486 | EtherCAT Task '[5] NC_Function_Test X | [

1 PROGRAM NC_Function_Test
=] 2 VAR
3 (* BHREEHLS T DEEE )
4 _NC_EnableInterrupt : NC_EnableInterrupt; VR 4
s _NC_Pwm : NC_Pwm; // PRM
€ _NC_SystemTime : NC_SystemTime; 1/ BGETE
7
8 (" BHRFEEL )
£ usi_IRQNum : USINT; // FEFIDE
10 x_EnableInterrupt : BOOL; /! FELEEE
11 by_TriggerEdge : BYTE (0..2); 1/ BRLE
|12l bv CompareEvent : BYTE: _— BREAEREL
13 Enable:=x_EnablePwm, //&F£X, TRUE: (Z4ER04E:
14 PulsePeriod:=udi_PulsePeriod, // & #HG/Z/EFA. £{F: 0.1us EAEHEFF200kHz, #505.0us Z/F[50,100000000
15 PulseWidth:=udi_PulseWidth, // FHFFZEF, £ 0.1us
1€ Valid=>x_PwmValid, //sZat#72, TRUE: ZPEERFZ
17 Busy=>x_PwmBusy, //#{7A7E, FALSE: RIEESFH T TRUE: RERHTF
18 Error=>x_PwmError, //#5iS#nZ. TRUE: DIERAMERELE S
19 ErrorID=>ui_PwmErrorID);//#5iSID, #iS55, A #4SECC ERROR

21 _NC_SystemTime (Enable:=x_EnableSysTime, AbsoluteTime=>udi_AbsoluteTime); // & & EHF/FEL7: us
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_NC_SystenTime (Enable EENEN: =x_EnableSysTime|

, AbsoluteTime[321338#4%0 |->udi_AbsoluteTime[ 3213388490 |); // &L FHE/FELr: us
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