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前言

感谢您选用正弦电气 SMC300 系列运动控制器。

资料编号：31010250
发布时间：2024 年 10月

版 本：1.2

注意事项

在使用前，请务必认真阅读本手册。另外，请在理解产品的安全注意事项后再使用该产品。设备

配套厂家请将此说明书随设备发送给终端用户，方便后续的使用参考。

安全注意事项

安全定义：在本手册中，安全注意事项分以下两类：

危险：由于没有按要求操作造成的危险，可能导致重伤，甚至死亡的情况；

注意：由于没有按要求操作造成的危险，可能导致中度伤害或轻伤，及设备损坏的情况；

安装、启动、维护保养的安全事项 危险

1. 在配线作业时，必须将系统使用的外部供应电源全部断开后再进行操作。如果未全部断开，有可能导致触

电或设备故障、误动作；

2. 开箱时发现包装进水、部件缺少或有部件损坏时，请不要安装！

3. 外包装标识与实物名称不符时，请不要安装!

4. 请安装在金属等阻燃的物体上，远离可燃物，否则可能引起火警! 必须遵守本手册的指导，由专业电气工

程人员使用，否则会出现意想不到的危险！

5. 接线前请确认电源处于零能量状态，否则有触电的危险！请按照标准对运动控制器进行正确接地，否则有

触电危险！

6. 接地端子一定要可靠接地，否则有触电和火灾的危险

7. 运动控制器运行中，应避免有东西掉入设备中，否则引起设备损坏！

8. 切断电源，确认指示灯熄灭后才能对运动控制器实施保养及维修，否则电容上残余电荷对人会造成伤害！

9. 没有经过专业培训的人员请勿对运动控制器实施维修及保养，否则造成人身伤害或设备损坏！
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安装、启动、维护保养的安全事项 注意

1. 搬运时应该轻抬轻放，否则有损害设备的危险！

2. 有损伤的运动控制器或缺件的运动控制器不要使用，有受伤的危险！

3. 请将运动控制器安装在震动少，避免阳光直射的地方。

4. 运动控制器置于相对密闭柜或空间时，请注意安装空隙，保证散热效果。

5. 确保所配线路符合 EMC 要求及所在区域的安全标准。所用导线线径请参考首选建议。否则可能发生事故！

6. 在进行接线时，不要使金属屑和电线头掉入控制器的通风孔内，这有可能引起火灾、故障、误操作；

7. 请勿拆卸运动控制器内部的连接线缆，否则可能导致运动控制器内部损坏。

8. 请确认输入电源的电压等级是否和运动控制器的额定电压等级一致；并注意检查与运动控制器相连接的外围

电路中是否有短路现象，所连接线路是否紧固，否则引起运动控制器损坏！

9. 安装模块时，应使其与各自的连接器紧密连接，将模块连接挂钩牢固锁定。如果模块安装不当，有可能导致

误动作、故障及脱落。

10. 请勿把控制线及通信电缆与动力电源线等捆扎在一起，或使其互相靠得过近，应该彼此相距 100mm 以上，

否则噪声可能导致误动；

11. 对于在干扰严重的应用场合，高频信号的输入或输出电缆请选用屏蔽电缆，以提高系统的抗干扰能力；

12. 对于 RUN、STOP 、在线修改等操作，须熟读用户手册，充分确认其安全性之后再进行相关操作；

使用注意事项

雷电冲击保护：本系列运动控制器内装有雷击过电流保护装置，对于感应雷有一定的自我保护能

力，对于雷电频发处客户还应在控制器前端加装保护。

报废时注意：印制板上的电解电容在焚烧时可能爆炸，塑胶件焚烧时会产生有毒气体，请按工业

垃圾进行处理。
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第 1章 产品信息

1.1型号与铭牌

1.2外部接口

序号 型号 描述

1 SMC300-032E 可控制 32轴的 EtherCAT主站控制器

2 SMC300-016E 可控制 16轴的 EtherCAT主站控制器

3 SMC300-012E 可控制 12轴的 EtherCAT主站控制器

4 SMC300-008E 可控制 8轴的 EtherCAT主站控制器

5 SMC300-006E 可控制 6轴的 EtherCAT主站控制器
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1.3电源规格

项目 规格描述

输入电源规格 24V ± 10%，3A
欠压准位 18V

掉电保存时间 100ms

1.4环境规格

项目 规格描述

工作温度 -10 ~ +55℃
存储温度 -25 ~ 80℃
相对湿度 5%~95%（无凝露）

海拔高度 2000m
污染等级 2级
防护等级 IP20
冷却方式 自然冷却

安装方式 导轨安装 35mm

序号 类型 接口标识 定义 说明

1 丝印 / 公司 logo丝印 /

2 指示灯

PWR 电源状态 /
RUN 运行/停止状态 /
ERR 网络错误 E总线、C总线错误指示

SYS 系统状态

红灯常亮：系统错误；

绿灯闪烁：wink；
绿灯常亮：系统正常

3 LED指示 /
16点输入

12点输出
/

4 拨码开关
RUN
STOP

控制系统运行

控制系统停止
/

5 I/O端子 /
16点输入

12点输出
详细定义请见 1.6端子排列部分

6 右扩展 / 右扩展模块接口 详见 10.3 右侧扩展模块配置

7 RS485接口

485+ 485通讯+
隔离

自带 120Ω终端电阻
485- 485通讯-
GND 485通讯地

8 电源接口

+24V
直流 24V输入

/0V
FG FG

9 以太网口 2 EtherCAT EtherCAT通讯 /

10 以太网口 1 EtherNET 以太网通讯
默认 IP：192.168.1.8；

可通过指令更改 IP，详见 7.4章节

11 USB Type-C 用于固件升级 /

12 左扩展配件
LBD-A
LBD-B

左侧扩展卡 详见 10.4 左侧扩展模块配置
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1.5性能规格

项目 规格描述

程序数据容量 10MB
掉电保存容量 200KB

Ethernet
1.Modbus TCP协议

2.10/100M传输速率

3.用户程序下载与调试（只支持 IPv4）
EtherCAT 同步周期 4ms/32轴

RS485串行通讯
1.串口号：COM1
2.波特率：4800-115200

扩展方式 左、右本地扩展

编程方式 IEC 61131-3编程语言(LD、FBD、IL、ST、SFC、CFC)
USB Type_C接口，固件升级

1.6端子排列
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第 2章电气设计说明

2.1 Ethernet/EtherCAT网络接口

SMC300有 Ethernet和 EtherCAT两个 10M/100M 以太网接口，两者均采用标准以太网 RJ45
接口，接线定义如下：

Ethernet EtherCAT
功能 端子引脚分布

信号名 针脚名 信号名 针脚名

TD+ 1 TD+ 1 发送数据+
TD- 2 TD- 2 发送数据-
RD+ 3 RD+ 3 接收数据+
- 4 - 4

未使用
- 5 - 5

RD- 6 RD- 6 接收数据-
- 7 - 7

未使用
- 8 - 8
PE 接插件罩盖 PE 接插件罩盖 保护用接地

Ethernet 通讯和 EtherCAT 通讯都采用带屏蔽层双绞线缆进行网络数据传输，请使用以下规格的

网线：

项目 规格

电缆类型 弹性交叉电缆，超 5类
导线类型 双绞线

线对 4
隔离 十字骨架

接头 带屏蔽层水晶头

线缆材质 PVC 材质，注塑

线缆长度 不超过 100 米

2.2 RS485通讯接口

通道 引脚 定义 功能

COM1
1 485+ RS485差分对正信号

2 485- RS485差分对负信号

3 GND 电源地
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2.3输入规格

输入端口的基本性能如下表所示：

项目 普通输入 高速输入 差分输入

名称 X0-X5、X10-X15 X6、X16 D0、D1

输入方式

漏/源型方式；

SS端子与 24V短接时为漏型输入；

SS端子与 0V短接时为源型输入。

差分输入

电气参数 24V± 10% 24V± 10% 5V± 10%
输入阻抗 5.1KΩ 3.3KΩ 200Ω

最高脉冲频率 1K 200K 500K
公共方式 16点一个公共端 /

2.3.1普通/高速输入接线方式说明

普通/高速输入共用一个 SS公共端，内部等效电路除限流电阻不一致外，其他均相同，以 X0
为例进行以下说明：

1) 上级装置为集电极开路输出时：

2) 上级装置为继电器输出时：

2.3.2差分输入接线方式说明

差分输入端口共有两路，支持单相、AB相计数，以 D0为例展示接线方式及内部等效电路：
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2.4输出规格

项目 普通输出 高速输出

名称 Y0-Y3、Y10-Y13 Y20-Y23
输出方式 NPN型输出 NPN型输出

电气参数 DC5-24V DC24V
额定负载 0.1A/点、0.5A/公共端 0.05A/点
最高频率 1K 200K
公共方式 每 4点一个公共端

以 Y0为例，说明后级接线方式：
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第 3章机械设计尺寸

3.1外观尺寸

3.2连接方式示意图
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第 4章安装与固定

4.1模块安装流程

4.1.1安装环境

将可编程控制器安装到导轨上时，应在充分考虑了操作性、维护性、耐环境性的基础上进行安装。

请勿将模块安装到下述场所:
 环境温度超出了 -10℃～ 55℃的范围的场所；

 环境湿度超出了 5% ～ 95%RH 的范围的场所；

 温度变化剧烈，会产生结露的场所；

 有腐蚀性气体、可燃性气体的场所；

 灰尘、铁粉等导电性的粉末、油雾、盐分、有机溶剂较多的场所；

 阳光直接照射的场所；

 发生强电场、强磁场的场所；

 会使机体产生直接振动及遭受传导冲击的场所。

4.1.2安装空间

为了利于通风以及模块更换容易，模块上下部分与建筑物及部件之间应留出如下所示的距离。

4.1.3安装注意事项

安装模块时的注意事项：

 安装前，请确保产品处于断电状态；

 不要让模块的外壳、端子排、连接器掉落或受到冲击，避免损坏模块；

 请勿拆解模块，否则可能损坏机器；

 请勿用过大力矩紧固机器，避免损坏端子。
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4.2安装方法

4.2.1将 DIN导轨固定到控制柜内安装平面上

为了确保 DIN 导轨的强度，应将 DIN 导轨安装螺栓（用户自备产品）安装在 DIN 导轨端部

算起 30mm 以内的 位置处，并以 200mm 以内的间隔拧紧螺栓。

使用 M4 螺钉，将 DIN 导轨固定到安装平面上，如下图所示：

4.2.2右扩展安装方式
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4.2.3左扩展安装方式

左扩展安装，按下图方式，将 A、B、C三处卡扣按压到位。

左扩展拆卸，分别用螺丝刀从 A、B、C三个卡位，依次撬动卡扣，使得左扩展弹出。

4.2.4将连接好的模块组件安装到导轨上

1）将模块背面的 DIN导轨安装用卡扣（如下局部图所示）向下拉出到位。

2）如图①方向，将模块上侧的卡扣挂到 DIN 导轨上侧，按图中②方向按压模块组件至完全嵌

入导轨。

3）将模块的 DIN导轨安装用卡扣锁定后，嵌入到 DIN 导轨上。应按图示方向将卡扣按压到位，

至模块卡紧。此外，当手指接触不到 DIN导轨卡扣的情况下，应使用螺丝刀等工具。(注意：请勿从

DIN 导轨的端部使其滑动进行安装，否则有可能导致模块背面的金属附件破损)
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4.2.5模块组件从导轨上拆卸方式

模块组件的拆卸方式，使用螺丝刀将卡扣向外拉出到位后，取出模块。 (注意：请勿从 DIN 导

轨的端部使其滑动进行安装和拆卸，否则有可能导致模块背面的金属附件破损)
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第 5章接线

5.1管形线缆制作

管形线缆制作步骤：

1）剥除电缆绝缘层，露铜部分为 6mm，将线缆穿入线号套管；

2）将电缆的导体部分穿入线耳圆形孔中，使用线耳厂商推荐的压线钳压接。

5.2管形线缆接线

将管状端子插入对应的槽位，借用工具，将端子的弹针下压，使得管状端子完全插入，取出工具

即可。
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第 6章编程工具与下载

6.1编程工具获取

SMC300运动控制器的用户编程软件 Codesys 为免费软件，安装文件及 SMC300系列产品的资

料，用户可通过以下途径获取：

 CODESYS官网：http://store.codesys.cn/codesys/store/detail.html?productId=1377500968401494017
建议使用 3.5.18.0版本

 正弦电气官网：https://www.sinee.cn/47/?keys=codesys&lx=

6.2编程环境与软件安装

6.2.1环境要求

具备以下条件的台式 PC或便携式 PC机：

 Windows 7 / Windows 10操作系统；推荐 64位操作系统；

 内存：4GB以上；

 空间：可用硬盘空间 5GB以上。

PC与 SMC300运动控制器按以下方式连接：

连接方式 所需条件 备注

LAN网络电缆连接
本地网络中1个空闲的LAN网

口、1根网络电缆。

支持PC与SMC300运动控制器之间较远距离连接，如在

办公室对车间里的SMC300运动控制器进行编程等应用

环境

6.2.2安装步骤

 安装前准备:
首次安装 Codesys时，请检查电脑硬盘的剩余空间情况，确认所要安装的目标盘剩余空间有 5GB以上，

直接安装即可。

如果是升级安装 Codesys，请先备份已有的工作文件，然后卸载旧版本 Codesys；重新启动电脑后，再开

始安装新版本软件。

https://www.sinee.cn/
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 开始安装:
通过Windows的资源管理器，在安装文件所在的目录，双击打开 Codesys [32/64] [x.x.x.x].exe文件（32/64

表示使用 PC机 cpu类型，x.x.x.x表示软件版本）。

启动安装后，可以看到如下界面，表示进入安装准备阶段：

出现如下提示界面后，点击“Next”，开始安装：

选择“I accept the terms in the license agreement”后，点击“Next”，进入下一步：

选择“I have read the information”，点击“Next”，进入下一步：
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设置好软件安装路径后，点击“Next”，进入下一步：

选择“Complete”后，点击“Next”，进入下一步：

点击“Install”，开始安装：

进入如下界面，等待安装时间较长（电脑性能存在差异，等待时间不同），请确保等待期间安装程序正常

运行：

点击“Finish”，完成安装：



SMC300系列运动控制器用户手册 V1.2

19



SMC300系列运动控制器用户手册 V1.2

20

第 7章快速入门

本章节只做简单的介绍和指导，指导快速入门，详细信息可进入上位机应用 CODESYS.exe后，点击“帮

助”→“目录”查看详细说明。

另外可自行翻阅《开放式控制系统编程技术》——马立新、陆国君编著，参考链接如下：

https://m.epuBit.com/bookDetails?id=N13788

7.1启用编程环境

 双击桌面编程软件图标 CODESYS.exe即可启动 Codesys 编程环境，起始页面显示画面如下：

 点击菜单栏左上角 新建工程或者选择“文件”→“新建工程”，选择工程类型“标准工程”，

并指定工程文件名机保存路径，如下图所示：

https://m.epubit.com/bookDetails?id=N13788
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1 选择工程类；

2 选择标准工程；

3 设置工程名称；

4 设置工程存储位置。

 点击“确认”后，选择设备类型和编程语言：

5 选择设备类型；

6 选择编程语言。
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 点击“确认”后，进入系统组态配置与编程界面，常用的按钮与窗口分布如下图：

1 设备信息单元

2 用户程序管理单元

3 配置任务执行方式及周期

4 编译

5 登录及调试

6 编译信息

7.2编写用户程序的典型步骤

7.2.1概述

初次使用 SMC300运动控制器的用户需要注意，编写调试一个完整的用户程序需要 5个步骤：

1) 基于 SMC300运动控制器应用系统的硬件连接架构进行硬件系统配置。鼠标右键点击“设备信息单元”→

“添加设备”，添加实际选用的模块类型和型号以及安装顺序。

2) 根据应用系统的控制工艺编写用户程序。用户程序编程基于数据的存储宽度、使用范围来自由定义变量，

可以与硬件配置无关；

3) 将系统架构中的各硬件端口对应的输入端口变量（I）、输出状态（Q）或数值（M）与用户程序中的变量

进行关联；

4) 配置网络通讯的同步周期（如 EtherCAT总线）。根据各任务的实时性要求，配置用户程序单元的执行周

期；

5) 在 Codesys编程环境下登录 SMC300运动控制器，下载用户程序，仿真调试、排错，直到正确无误地运行。
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7.2.2用户系统的配置操作

在 Codesys 的主画面，鼠标右键点击“设备信息单元”→“添加设备”，添加实际选用的模块类

型和型号以及安装顺序。

 此处显示的所有设备均只需要添加一个，请勿重复添加。

 每个设备具体使用说明会在后续文章或该模块使用说明书中进行讲解，此处不做详细说明。
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7.2.3用户程序的编写操作

双击左侧设备树窗口中的“PLC_PRG(PRG)”项，即可打开用户编程界面，编程语言为 ST（新

建工程时选择），如下图所示。与 C语言编程相似，每个变量需要声明后才能使用。

编写一个简单示例：设置变量值在每个周期内递增，且最大不超过 16：
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7.2.4用户程序变量与端口的关联配置

在本地总线配置页面，将需要关联的硬件端口与用户程序中的变量进行关联。如下图所示，将

“test_var2”的变量值，关联到第一个 DO模块的输出端口，配置步骤如下：
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7.2.5配置用户程序的执行方法和运行周期

上文示例中编写的子程序默认为 4ms执行一次，如要改为其他的执行方式，如反复执行、定时

执行、执行周期等等，可以按下图所示分别设置：

7.2.6用户程序的编译、登录下载

完成上文的程序编写后编译程序，查看是否有错；若有错，点击错误信息行可定位到用户程序的

报错点，方便修改，直到错误全部排除。相关编译信息会显示在如下编译信息框中：

编译无误后，点击“在线”→“登录到”，如下图所示：

然后弹出如下对话框，选择是否创建程序并继续下载：
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选择“是”，上位机与设备建立连接并保持，初始状态为“停止”，如下图：

 注：当左右侧扩展模块存在故障或者运行开关指向 stop时，用户程序无法运行。

下图为正在运行的用户程序监控画面：

7.3如何登录主模块

7.3.1登录主模块的必备条件与操作简介

“登录主模块”是指在 PC上运行的 Codesys 与 SMC300运动控制器建立通讯，从而进行用户程

序的运行、下载、启停和监控，以及程序参数查看或修改等操作。

 目前只有一种方法登录 SMC300运动控制器：通过 LAN局域网。

 PC与 SMC300运动控制器之间可以通过网线进行 1对 1直连；也可以通过路由器、集线器连接，但一个

SMC300运动控制器只允许一台 PC进行连接；

 PC与SMC300运动控制器两者的 IP地址必需在同一个网段才能登录，否则Codesys将无法扫描到 SMC300
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运动控制器。比如，SMC300运动控制器的出厂默认 IP地址为 192.168.1.8，若 PC的 IP地址为 192.168.1.xxx

（这里 xxx范围为 1~254，但不得与 SMC300运动控制器的 IP相同），那么 Codesys就可以扫描到 SMC300

运动控制器并与之交互数据，进行用户程序下载、运行监控等。

7.3.2在 Codesys中扫描 SMC300运动控制器

PC可通过 LAN网络登录 SMC300运动控制器，连接方式如下：

在 Codesys 中，双击 Device（SMC300运动控制器），弹出 如下界面：

在该界面点击“扫描网络”标签，弹出如下界面，在窗口左侧点击其中的 SMC300运动控制器

即可在窗口右侧可以看到其简介信息：

 若同时搜索到多台设备，选择设备后，点击右侧“Wink”键，延时 1-2S 后，所选择的设备上“sys”
灯会闪烁 10s。
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7.3.3扫描不到设备的处理对策

如果在 Codesys 中扫描不到 SMC300运动控制器，可能原因和对策如下：

1) Codesys 网关没有启动。

解决方法：重新启动网关后，再进行扫描。

2) PC的 IP地址与 SMC300运动控制器的 IP地址不在同一个网段。

解决方法：将 PC的 IP地址设置到 SMC300运动控制器 IP地址的同一网段。

首先在 PC的资源管理器，点击网络的本地连接，按下图进行 IP地址的检查和修改：

一旦扫描联机成功，在设备扫描画面可看到如下网络状态信息：
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7.4修改 IP地址

连接完成后，可以通过 PLC指令设置 SMC300运动控制器的 IP地址，如下如所示：

如上，使用 setIpAddr XX.XXX.XXX.XXX指令即可更改所连接 SMC300运动控制器的 IP地址。

需要注意，当输入指令点击“Enter”键后，SMC300运动控制器 IP 会立即发生更改，SMC300
运动控制器会和上位机断开连接，上位机可能会出现卡顿，需要等待卡顿结束后重新进行连接。
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第 8章编程语言

Codesys 支持 ST结构化文本、LD 梯形逻辑图、CFC连续功能图、FBD功能块图、SFC顺序功

能图六种编程语言。用户可根据实际情况选择不同的编程语言，为编程带来了极大的便利性。在本章

节中主要对 ST和 LD进行说明。

8.1结构化文本(ST)

ST语言是类似于 C语言的一种高级计算机语言，由指令和表达式组成，因此可以利用 ST开发

复杂的逻辑需求。

8.1.1表达式

ST文本的表达式由操作数和操作符组成。操作数可以是常量、变量、带参数返回的功能调用或

者是其他表达式。

表达式的运算存在优先级关系，不同的操作符优先级不同，优先级高的操作符会先与操作数进行

运算。若在编写表达式时未关心操作符的优先级，那么运行结果可能无法预料，对于优先级不确定的

表达式，建议使用小括号“( )”。

下表罗列了 ST文本中的表达式操作符，其优先级从上向下递减。

表 8-1 表达式操作符

操作 符号

小括号 ( )

函数调用 函数名(参数列表)

求幂 EXPT

求负值、求补 -、NOT

乘、除、取余 *、/、MOD

加、减 +、-

比较 <、>、≥、≤

等于、不等于 =、<>

逻辑与 AND

逻辑异或 XOR

逻辑或 OR
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8.1.2 ST指令

表 8-2 ST文本指令表

指令符号 说明 示例

:= 赋值 A:=B;

功能块调用 调用功能块
TMR(IN:=TimStatr,PT:=T#100MS,

Q=>TimEnd,ET=>TimCurr);

RETURN
返回，用于结束当前

POU

IF 条件选择语句

IF A >= 2 THEN
A := 2;
END_IF;

CASE 多重选择

CASEAOF
1:B:=1;
2:B:=2;
3:B:=3;

END_CASE;

FOR FOR循环

FORA:=0 TO100 BY 1 DO
B:= B + A;
END_FOR;

WHILE WHILE循环

WHILE A <=10 DO
A:=A+1;

END_WHILE;

REPEAT
REPEAT循环,UNTIL后

的表达式为真则退出循

环，为假则继续循环

A:= 1;
UNTILA=1;

END_REPEAT;
EXIT 退出当前循环体

COUNTINUE
跳过当前循环周期，直

接进入下个循环周期

JMP 跳转
Label: A:=B;
JMP Label;

8.1.3注释

在 ST文本中，有两种注释方式。

 单行注释：“//”；

 多行注释：用“（*”开始，“*）”结束。

8.2梯形图(LD)

梯形图相比较于 ST文本而言，更加的形象化，它更加类似于电气原理图。梯形图元素与继电器、

接触器线圈等电气元件较为相似。

8.2.1梯形图元素

梯形图元素包括网络、触点、线圈、运算块、执行块、分支、跳转、标号、返回。

1) 网络

梯形图是由一系列网络组成的，上述的所有元素都位于网络之中。网络类似一个程序存储空间，
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用户可在网络内使用各类元素、调用组成复杂的逻辑关系。

2) 触点

触点分为常开触点和常闭触点，该元素用于读取某个 BOOL量的值，并传递该变量的逻辑值。

若一个触电为常开触点，且当前读取的 BOOL量值为 TRUE，则该触点向右传递 TRUE，反之亦然。

3) 线圈

线圈用于写某个 BOOL量的值，且线圈位于网络的末尾。线圈分为以下四种：

 普通线圈：网络左侧传递到线圈的逻辑值即为线圈操作变量的逻辑值。

 取反线圈：将网络左侧传递到线圈的逻辑值进行取反，然后给到线圈操作的变量。

 置位线圈：若网络左侧传递 TRUE值至置位线圈，那么置位线圈将线圈操作的变量置位为 TRUE，之

后无论该网络左侧逻辑值为 TRUE或 FALSE，该变量一直为 TRUE，直至该变量被其他线圈复位为

FALSE。

 复位线圈：与置位线圈相反，是将线圈操作的变量复位为 FALSE。

4) 运算块

运算块可以是操作符、函数、功能块、程序、动作、方法。若运算块调用功能块，则运算块上方

会自动增加编辑框来显示功能块的实例。

图 8.1 运算块引用功能块

运算块分为两种，带 En/Eno块和不带 En/Eno块。带 En/Eno运算块，除了其本身所带的输入输

出引脚以外，在块的左上角有一个 En引脚，右上角有一个 Eno脚，若想这种运算块被调用，则需要

是 En脚为 TRUE，当 En脚为 TRUE时，该运算块被调用，在运算快执行完成后，Eno输出 TRUE。
5) 执行块

执行块是一个可以使 ST文本插入到梯形图网络中的块。

6) 分支

分支可使串行网络并行执行。例：当满足某一个条件后，置位一个线圈，赋值一个变量。

图 8.2 分支示例

7) 标签和跳转

标签和跳转与 ST文本中的 JMP相同，不同的只有表达形式。可使用标签标记一处网络，然后使

用跳转，跳转至指定的标签。

8) 返回

返回与 ST文本中的 RETURN相同，用于结束 POU。
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第 9章 通信配置

9.1 ModbusTCP通信实例

1、按照下图添加 Ethernet设备：

2、如果选择 SMC300运动控制器作为主站，继续如下图添加一个Modbus TCP主站设备：

3、如下图，添加一个Modbus TCP从站设备：

4、按照上述方式将ModbusTCP主站添加到设备树下后，如下图修改 Ethernet设备的 IP地址：

Ethernet 设备的 IP地址即为ModbusTCP主站的 IP地址。
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5、设置完成主站 IP地址后，如下图将从站 IP地址设置到从站地址框，并且设置好响应超时和

端口号，注意Modbus通信的端口号通用为 502，一般不做修改。

6、设置完成后在Modbus从站通道中进行从站数据地址添加，按照实际需求添加完成后，编译

无报错登录到 PLC。
7、选择 SMC300运动控制器作为Modbus TCP通信从站，首先按照步骤 1添加 Ethernet设备，

在 Ethernet设备上添加Modbus TCP从站如下图所示。

8、添加完成后，在 Ethernet设备 IO映射中选择总线周期任务为任务配置中的任务，在

ModbusTCP从站中设置通信相关参数，及需要被主站访问的主从站地址数量。
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9.2 ModbusRTU通信实例

9.2.1 SMC300运动控制器作为主站

1、添加Modbus_COM：

2、添加Modbus_MASTER：

3、添加主站下的从站设备：
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4、添加完成进行参数设置，主站通信端口，通信参数设置：

5、总线任务周期设置：

6、从站站号，数据通道设置：

7、主从站通信参数，站号，数据通道建立完成即可实现主从站通信。
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9.2.2 SMC300运动控制器作为从站

1、添加Modbus_COM：

2、设置通信参数：

3、添加从站设备：
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4、设置从站站号，数据通道，通信建立完成如下：

9.3 CANopen通信实例

1、连接伺服 EA180C/EA350C后台工具查看伺服支持的 PLC类型，将 P7.29值设置为 1。

2、按照下面的步骤将 CANbus添加到设备树下：
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3、按照下面的步骤将 CANopen_Manager_SoftMotion添加到设备树中：

4、安装 EA180C/EA350C的设备描述文件：

5、添加 EA180C/EA350C设备

6、节点号和波特率设置

双击CANbus设置主站波特率，后台查看伺服CAN接口波特率，将主站波特率设置为1000K/500K
与从站保持一致。双击从站，设置节点 ID，勾选使能专家设置。
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7、登录到 PLC
检查 CANopen总线运转情况，在总线运转的情况下，修改 IO 映射中的操作模式字，控制字，轮

廓速度，加速度，减速度，目标位置。控制字从最开始的 6，修改为 15，此时伺服使能，修改为 31，
此时伺服运转，再给值 6，伺服停转。

9.4 EtherCAT通信实例

9.4.1 EtherCAT协议通信配置：

1、按照下面的操作步骤将伺服的 XML文件安装到上位机中：

2、按照下面的步骤将主站添加到设备树中：
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3、配置主站：

勾选自动配置主从站，修改同步周期和同步偏移，注意 Codesys 搭配 SMC300运动控制器一起使

用，同步周期一般设置为 4ms。
4、添加从站：

按照下面的步骤将从站添加到设备树中：

5、新建 EtherCAT_TASK任务，将任务优先级设置为最高，增加总线控制的程序调用，编写程序

对伺服进行控制。
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9.4.2标准功能块介绍：
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9.5基于 EtherCAT通信的电子凸轮实例

凸轮表的创建及架构：

定义主轴/从轴（凸轮轴）之间位置关系的数据，称之为电子凸轮数据。

若要使用 Codesys 的 CAM 编辑器绘制，需要先知道主从轴位置的关系，主从轴位置的关系可

通 过以下两种方式进行建立：

方法 1：根据设定的电子凸轮数据得到主从轴位置的关系。

方法 2：从实际工作中测量主从轴之间的对应关系。

CAM 的主从轴关系确定后，根据主轴的位置就能得到从轴的位置

左方单击「Application」点右键，选择「Add Object」后，再选择「Cam Table」
编写凸轮程序，执行凸轮指令，如下图所示：



SMC300系列运动控制器用户手册 V1.2

45

9.6 基于 EtherCAT通信的插补控制

Codesys Softmotion CNC为用户提供基于 IEC61131-3开发环境的复杂 CNC解决方案。Codesys
Softmotion CNC包含如下功能：

1) 内置基于 DIN66025标准的 3D CNC编辑器，集运动规划，工件图形和文本编辑显示以及

DXF载入等功能。

 DIN66025规范介绍链接 DIN 66025 Fundamentals (helpme-Codesys.com)

2) 实现 CNC功能的所有功能块。

3) 从直线插值到样条插值的多样插值方法。

4) 工具半径修正、循环防止以及路径平滑的路径准备功能。

5) 不同系统（龙门架、关节机器人、三轴机器人）的运动学变换。

CNC的工作机制如下图所示，在 CNC编辑器中，可用多种方式生成 CNC数据，这些数据经过

IEC程序进行解码、路径预处理、插补运算后，得到空间坐标系，通过逆向运动学变换后，得到运动

轴的位置数据，从而经过运算后得到配置轴的当前运动速度，最后将这些位置和速度数据传送到相应

的驱动器接口，最终控制电机运行。

9.6.1插补控制程序实例

1、查看 CNC信息：

https://content.helpme-codesys.com/en/CODESYS%20SoftMotion/_sm_cnc_din66025_basics.html


SMC300系列运动控制器用户手册 V1.2

46

2、G代码中路径显示不同颜色的含义

3、SMC_Interpolator主要参数说明

4、用 scara展示 CNC路径的编程
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5、CNC文件中的符号如何与工程中的变量对应起来
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第 10章 模块配置

10.1 本地 IO模块配置

本地 I/O分为两种类型：数字量输入(DI)、数字量输出(DO)。
本地数字量模块名称为“LowSpeed_IO”,DI、DO均集成在该模块内。本地 DI一共有 8个 Bit、

DO一共有 12个 Bit。
 注:该模块只能添加一个，请勿添加多个。

10.1.1 LowSpeed_IO参数

第一个参数为输入滤波为 8个 DI共用的滤波时间常数，范围为 0~1000ms；当设定滤波常数后，

脉宽小于该常数的信号将被滤除。

第二个参数为停机时 DO输出模式，12个 DO可单独设置。对应位设置为 FALSE时，停机后 DO
输出状态不变；设置为 TRUE时，则对应位的输出根据“停机输出”预设值对应位的值进行输出。

第三个参数为停机时 DO输出值，当“停机输出模式”对应位置为 TRUE时，那么此参数对应位

生效；例：当前 DO1的输出状态为“1”，“停机输出模式”的 Bit1位设置为 TRUE，“停机输出预

设值”的 Bit1位为 FALSE，当停机时 DO1的输出状态将自动由“1”切换至“0”。

图 10.1 本地 IO参数列表

10.1.2 LowSpeed_IO I\O映射

在这个窗口界面下，可以查看、获取 DI、DO的当前状态置，Input为 DI输入值，Output为 DO
输出；可通过WORD\BYTE整体操作，也可通过 BOOL按位操作。也可以通过“映射”功能，将 IO
状态映射到指定的变量上。

图 10.2 本地 IO映射列表
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10.2 高速输入模块

高速输入在设备树中的名称为“HighSpeed_IO”一共有 4个端口，分别为 X6、X16、D0和 D1，
其中 X6、X16为普通单端输入(24V输入)，D0、D1均为差分输入(5V输入)。X6和 X16可单相计数，

也可以组成 AB相，D0和 D1也可单相和组成 AB项。

注:该模块只能添加一个，请勿添加多个。

10.2.1 HighSpeed_IO参数

在参数页面可分别对四个计数器进行参数设置，每个计数器的参数条目相同，故只针对计数器 0
的参数条目进行描述。

第一个参数为计数器使能位：若想使用该计数器，那么必须将对应的使能位置为 TRUE；
第二个参数为计数器滤波常数：设置范围为 0~2500(40ns)，默认值为 120ns.当设置为 0时，实际

滤波时间为 40ns。
第三个参数为计数模式：可选择单相计数、AB相一倍频计数、AB相四倍频计数和脉冲+方向计

数。

第四个参数为计数方式：当前仅支持线性计数，环形计数暂未开发。

第五个参数为脉冲比较一致输出端口选择：当设置比较值后，当前脉冲值与设置的比较值相等时，

当前选择的端口将输出为“1”。

第六个参数为脉冲频率测量周期：默认为 10ms，可选择 10、100、1000ms。测量周期越长，测

得的频率越加准确，但同时也会导致频率值刷新变慢。

 当计数器组成 AB相时，只设置其中一个计数器，另外一个计数器也会根据被设置的计数器同步更新配置

(但配置值不会显示到 IDE)。
 跟随后配置的一个计数器的参数进行配置。

 功能块优先级高于表格，建议优先使用功能块进行配置。

图 10.3 高速脉冲输入模块参数列表
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10.2.2 HighSpeed_IO I\O映射

HighSpeed_IO I\O 映射内只有四个高速输入和四个高速输出的端口状态，没有其他数据信息。其

他数据以封装块的形式获取，此部分内容在下一小节展示。

图 10.4 HighSpeed_IO I\O 映射

 使用高速计数功能需要使能高速计数模块。

10.2.3 高速输入参数配置封装块

在图 10.3中展示了四个计数器的配置参数，每个计数器有五个条目，那么总计是 20个条目，导

致整个页面非常的杂乱、不直观，因此针对此问题开发了高速输入封装块。

该块支持 ST、LD形式引用：

1) 封装库安装

点击 Codesys IDE左上角的“工具”选项卡→存储库，点击安装，选择我们的

“SineeHighSpeedIO.library”。

2) 库添加

点击工程内的库管理器->添加库，在 Sinee Lib目录下选择 SineeHighSpeed_Lib进行添加。

图 10.5 SineeHighSpeedIO库添加

3) 库引用

在前面两节中我们进行了安装和添加，现在可以在我们的程序中进行引用。功能块引脚内容与前

面的参数表内容完全一致，只增加了一个“Counter_CS”计数器选择功能，用于指示当前需要操作哪

个计数器。

可将鼠标指针放置在引脚名称上查看引脚功能定义，也可以双击功能块查看引脚的定义。

HSIO_ATTR块只在 PLC上电时生效一次，在程序运行过程中无法更改配置值。
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图 10.6 高速输入参数配置功能块

引脚名称 中文说明

EN 模块使能

Counter_CS 计数器选择

CounterEN 计数器模块使能（上电读取一次状态，建议默认给 1）
Fiiter 计数器滤波系数

CountModel 计数模式选择

Countway 计数方式选择（目前只支持线性计数）

CmpFitPortOutput_cs 比较一致输出端口选择

FreqMeasure 脉冲频率测量周期

通过调用 HSIO_DATA功能块，读取计数器当前脉冲、当前脉冲频率。可通过“Reset”脚将当

前计数值和脉冲频率清零；“CmpValue”用于设置脉冲比较值。

图 10.7 高速输入 I\O 映射

引脚名称 中文说明

EN 模块使能

Counter_CS 计数器选择

Reset 复位引脚

CmpValue 脉冲比较值

CurrCountValue 当前计数值

PulseFreq 当前脉冲频率

Crpstatus 比较一致时为 TRUE
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10.2.4 高速输入接线

以 EA350伺服为例，参考 EA350伺服定义的端子定义图，如下：

（1）使用 X6 \ X16 组计数器时，需要将伺服电机的 42、43号引脚接入 SMC300的 X6、X16
输入口。

同时需要注意，应当将伺服的地线（也就是 29号引脚）和 SMC300的地线并联（使用同一个地

线电源）。

（2）使用 D0 \ D1 组计数器时，则需要用到伺服的 PA、PB两组引脚，注意正负向应当对应。
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10.3 右侧扩展模块配置

故障代码可在每个模块的 I/O映射列表的“模块状态”查看。

故障等级 1为最高等级，3为最小等级。“是否可复位”意为：当发生的故障为“可自复位”时，

当错误消失后，该故障会一同自动复位。

表 10-1 右扩展模块故障代码

故障名 故障代码 是否自复位 故障等级

NO_ERR 无故障 0 YES 3
TYPE_ERR 模块类型识别错误 1 NO 1
COMM_ERR 通讯超时 2 YES 2

AD_HDW_ERR AD模块硬件错误 3 NO 2
AD0_UP_OVE AD通道 0上溢错误 4 YES 3

AD0_DOWN_OVE AD通道 0下溢错误 5 YES 3
AD1_UP_OVE AD通道 1上溢错误 6 YES 3

AD1_DOWN_OVE AD通道 1下溢错误 7 YES 3
AD2_UP_OVE AD通道 2上溢错误 8 YES 3

AD2_DOWN_OVE AD通道 2下溢错误 9 YES 3
AD3_UP_OVE AD通道 3上溢错误 10 YES 3

AD4_DOWN_OVE AD通道 3下溢错误 11 YES 3

在使用右侧扩展模块之前，我们需要安装右扩展的设备描述文件“SineeRightSlot.devdesc.xml”：

1. 点击 codesys工具栏的“工具”选项：

2. 选择设备存储库；

3. 点击安装；

4. 选择“SineeRightSlot.devdesc.xml”xml文件进行安装。

图 10.8 添加右扩展 xml(1)

图 10.9 添加右扩展 xml(2)
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完成设备描述文件安装后，即可在设备树内添加右扩展插槽：

1. 右键点击“Device”主设备，选择添加设备；

2. 在弹窗中打开“其他项”；

3. 选择“SineeRightSlot”，点击添加设备。

图 10.10 添加 SineeRightSlot(1)

图 10.11 添加 SineeRightSlot(2)

模块插入：

1. 鼠标选择插槽内的“空”；

2. 右键选择插入模块；

3. 选择需要插入的模块类型。

10.3.1 SR30-16DI模块

模块配置：

16DI模块只有一个参数配置——滤波时间，该参数单位为毫秒，默认滤波时间为 2ms，最大时

间为 1000ms。根据实际使用工况，可自行调整滤波时间。

图 10.12 DI模块参数配置
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I\O映射：

图 10.13 变量创建

图 10.14 关联映射变量

10.3.2 SR30-16DOT模块

模块配置：

表 10-1 停机输出预设表

停机输出方式 停机预设值 DO端口实际状态

FALSE
FALSE 保持停机前状态

TRUE 保持停机前状态

TRUE
FALSE FALSE
TRUE TRUE

图 10.15 16DO参数配置界面

I\O映射：

1. 双击右扩产插槽内的模块；

2. 选择图 10.17中的“1”进行 IO映射；

3. 在模块的 IO映射界面中，选择图 10.17中的 2“三个点按钮”进行映射变量选择。
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图 10.16 变量创建

图 10.17 IO映射界面

10.3.3 SR30-4AD模块

模块配置：

表 10-2 AD参数配置

参数名称 描述

通道使能字 对应通道置为 TRUE 后才可使用该通道

通道转换模式 0:±10V；1:0~10V；2:0~20mA；3:4~20mA
超限控制字 对应位置位 TRUE后，该通道将不进行上下溢出检测

峰值保持控制字
对应通道置位 TRUE 后，该通道采样到的值大于上一次采

样值才更新通道值，否则保持不变

滤波深度 最大滤波深度为 255，当深度设置为 0时不进行滤波

图 10.18 4AD参数配置页面
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I/O映射：

图 10.19 4AD参数映射界面

可在“AI0、AI1、AI2、AI3”四个通道中获取对应的通道采样值，当通道转换类型设置为“±

10V”时，通道采样码值范围为“-20000~+20000”;转换类型为 0~10V、0~20mA、4~20mA时，通道

采样码值范围均为“0~20000”。

在 AD模块中除了通道数据映射以外，还有额外的四个通道状态字“Ch0状态、Ch1状态、Ch2
状态、Ch3状态”，当这几个状态字出现了非 0值时，说明通道检测出现了上\下溢的情况，请检查

外部输入信号的范围。

通道转换类型 下溢出值 上溢出值

-10 ~ +10V -20400 20400
0 ~ +10V -400 20400
0 ~ 20mA -400 20400
4 ~ 20mA 3300 20400
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10.3.4 SR30-4DA模块

表 10-3 参数配置

参数名称 描述

通道使能字 对应通道置为 TRUE 后才可使用该通道

通道转换模式 0:±10V；1:0~10V；2:0~20mA；3:4~20mA

停机输出方式 停机输出方式(FALSE:停机保持；TRUE:按预设值输出)
停机输出预设 预设范围为-21000~21000

表 10-4 停机预设功能真值表

停机输出方式 通道预设值 通道实际输出值

FALSE X 保持停机前的输出值

FALSE X 保持停机前的输出值

TRUE X X
TRUE Y Y

图 10.20 4DA参数配置页面

I/O映射:

图 10.21 4DA映射界面

可在“AO0、AO1、AO2、AO3”四个通道给定输出，当通道转换类型设置为“±10V”时，通

道输出码值范围为“-20000~+20000”;转换类型为 0~10V、0~20mA、4~20mA时，通道输出码值范围

均为“0~20000”。

当通道输出码值设置为“20000”时，理论上已达到最大量程输出，因考虑到负载大小、导线长

度等因素，对端口输出电压\电流留有裕量，剩余“1000”码值可使输出超过最大量程(只有当通道转

换类型设置为±10V时可反向裕量输出，其余类型均只能正向裕量输出)，以抵消外界因素到来的衰

减。
表 10-5 DA模块输出幅值

转换模式 幅值说明

4~20mA 给定码值小于等于 0 时，端口输出电流固定为 4mA;给定码值大于等于 21000 时，电流输出固定为 21mA

0~20mA 给定码值小于等于 0 时，端口输出电流固定为 0mA;给定码值大于等于 21000 时，电流输出固定为 21mA

0~10V 给定码值小于等于 0 时，端口输出电压固定为 0V;给定码值大于等于 21000 时，电压输出固定为 10.5V

±10V 给定码值小于等于-21000 时，端口输出电压固定为-10.5V；给定码值大于等于 21000 时，电压输出固定为 10.5V



SMC300系列运动控制器用户手册 V1.2

59

10.4 左侧扩展模块配置

在使用左侧扩展模块之前，我们需要安装左扩展的设备描述文件“SineeLeftSlot.devdesc.xml”。

1. 点击 codesys工具栏的“工具”选项；

2. 选择设备存储库；

3. 点击安装；

4. 选择“SineeLeftSlot.devdesc.xml”xml文件进行安装。

完成设备描述文件安装后，即可在设备树内添加左扩展插槽：

1. 右键点击“Device”主设备，选择添加设备；

2. 在弹窗中打开“其他项”；

3. 选择“SineeLeftSlot”，点击添加设备。
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模块插入：

1. 鼠标选择插槽内的“空”；

2. 右键选择插入模块；

3. 选择需要插入的模块类型。

10.4.1 模块列表：

模块类型 模块说明 A槽 B槽

SL30-4DO-T 左侧 4路数字输出模块，均为低速，NPN √ √

SL30-4DI 左侧 4路数字输入模块，均为低速，支持

NPN及 PNP √ √

SL30-C25-RTC 左侧时钟(带电池)及 RS232/RS485通讯模

块
√ ×

SL30-C25 左侧 RS232/RS485通讯模块 √ √
SL30-RTC 左侧时钟(带电池) √ ×
SL30-CCAN 左侧 CAN及 RS485通讯模块 × √
SL30-2DI-H 左侧差分输入模块 √ ×
SL30-ENET 左侧以太网模块 √ ×
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10.4.2 SL30-4DI模块

模块配置：

4DI模块没有参数配置，左侧扩展 DI为快速响应 DI，暂不支持滤波。

I\O映射：

10.4.3 SL30-4DO-T模块

模块配置：

停机输出方式 停机预设值 DO端口实际状态

FALSE
FALSE 保持停机前状态

TRUE 保持停机前状态

TRUE
FALSE FALSE
TRUE TRUE
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IO映射：

10.4.4 对携带 RTC的模块

RTC模块只兼容 A槽。使用 RTC模块时不在设备树中添加 RTC模块也可以正常使用。

当插入 RTC模块后，可以在 plc指令中读取和更改 RTC时间。

读取 RTC时间指令—“rtc-get”：
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修改 RTC时间—“smcRtc-set”：

使用指令“smcRtc-set ？”可查看具体指令格式说明。

10.4.5 对携带 CAN接口的模块

CAN模块只能兼容 B卡槽，且不需要在设备树中添加相应模块也可以使用。

要使用 CAN总线，首先需要添加 CANbus设备，如下图所示：
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CANbus总线配置如下：

1 ：CAN网络编号，B槽 CAN模块为网络 1；
2 ：CAN总线波特率。

10.4.6 对携带 232/485模块

A槽 232/485为串口 2，B槽 232/485为串口 3，且不需要在设备树中添加相应模块也可以使用。

使用方法同主机自带 485接口。

 注：同一卡槽上的 232和 485接口不能同时使用。

10.4.7 SL30-2DI-H模块

SMC300暂不支持此模块。

10.4.8 SL30-ENET模块

SMC300暂不支持此模块。
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