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前  言 
 目标读者 

本书适用于自动化技术人员，帮助他们掌握麦格米特可编程控制器（简称 3/&）的编程、系统设计和调试技术；为

初步及深入学习 3/& 编程知识的人员提供了参考。�

 手册内容 

本手册详细地描述了 0& 系列 3/& 的编程原理、软硬件编程资源、支持的编程语言和详细的指令说明，以及高速

输入输出、通讯等技术参考内容；同时介绍了各功能的使用方法并穿插了应用实例。�

 手册编排 

本手册的章节编排由整体到细节，各章节具有独立的内容，可以从头通读逐步掌握



�

�

目  录 

第一章 产品概述 ......................................................................................................................................................... 1 

第二章 功能说明 ....................................................................................................................................................... 13 

第三章 软元件和数据 ................................................................................................................................................. 38 

第四章 编程概念 ....................................................................................................................................................... 52 

第五章 基本指令说明 ................................................................................................................................................. 62 

第六章 应用指令说明 ................................................................................................................................................. 77 

第七章 顺序功能图使用指南 .................................................................................................................................... 254 

第八章 高速输入功能使用指南 ................................................................................................................................. 278 

第九章 中断程序使用指南 ........................................................................................................................................ 288 

第十章 通讯功能使用指南 ........................................................................................................................................ 298  

��

 



� � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � 第一章� � 产品概述� � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � ��

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

第一章   产品概述 

本章简要介绍了 0&���、0&��� 和 0&��� 系列 3/& 的产品构成、编程软件平台、网络组态应用。�

第一章 产品概述 ......................................................................................................................................................... 1 

���� 产品简介���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0& 系列 3/& 性能规格������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0&�� 系列主模块外形�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0&��� 系列主模块外形������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������0&��� 系列主模块外形������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������0&��� 系列主模块外形������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 

����;B%XLOGHU 编程软件������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 基本配置����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������;B%XLOGHU 编程软件安装过程���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������;B%XLOGHU 运行界面������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 编程电缆����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 手持操作盒������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 手持操作盒与计算机的连接����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 手持操作盒的程序拷贝������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 手持操作盒的元件显示与设置功能������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 

���� 通讯功能��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0RGEXV 通讯协议网络�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0&EXV 通讯协议网络��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 自由口协议网络����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����0& 系列 3/& 的模块机型�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 主模块系列������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������,2 扩展模块系列����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 特殊功能模块系列������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 通讯模块系列�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 故障记录模块系列������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
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1.1   产品简介 

0& 系列小型 3/& 产品包括
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名称 MC280 MC200 MC100 MC80 

存储器�

用户程序� ��N 步（��N%\WH）� ��N 步（��N%\WH）� ��N 步（��N%\WH）� �N 步（��N%\WH）�

程序掉电永久保持� 是�

元件掉电保持最大

数量�
除了 5 之外的所有软

元件�
用户设定（& 元件最

多能保持 ��� 个）�
位元件 ��� 个，字元

件 ��� 个�
位元件 ��� 个，字元件 ���

个�

硬件支持以及保持时

间�
后备电池�

后备电池，保持时间

� 年�
((3520，永久保存� ((3520，永久保存�

软元件

资源�

定时器�

���PV 精度：7�～
7���� � �
��PV 精度：7���～
7����
�PV 精度：7���～
7����

���PV 精度：7�～7���� � �
��PV 精度：7���～7����
�PV 精度：7���～7����

计数器�

�� 位增计数器：�
&�～&����

�� 位增减计数器：

&���～&����
�� 位高速计数器：

&���～&���，�
&���～&����

�� 位增计数器：&�～&����
�� 位增减计数器：&���～&����
�� 位高速计数器：&���～&����

数据寄存器�
'�～'����，5�～
5������

'�～'�����
�

'�～'����� '�～'�����

局部数据寄存器� 9�～9���

变址寻址寄存器� =�～=���

特殊数据寄存器� 6'�～6'���� 6'�～6'����

辅助继电器� 0�～0������ 0�～0����� 0�～0����� 0�～0�����

局部辅助继电器� /0�～/0���

特殊辅助继电器� 60�～60���� 60�～60����

状态继电器� 6�～� 6����� 6�～� 6���� 6�～� 6����� 6�～� 6�����

中断资

源�

内部定时中断� � 个� � 个� � 个� � 个�

外部中断� �� 个� �� 个� �� 个� �� 个�

高速计数器中断� � 个� � 个� � 个� � 个�

串口中断� �� 个� �� 个� � 个� � 个�

372 输出完成中断� � 个� � 个� � 个� � 个�

插补完成中断� � 个� �� �� ��

经过位置中断� � 个� �� �� ��

电源失电中断� � 个� � 个� � 个� � 个�

常规�

基本指令运行时间� �����μ6� ����μ6� ���μ6� ���μ6�

实时时钟�
支持（掉电保持至少 �

年）�
支持（掉电保持至少

� 年）�
支持（掉电保持 ���

小时，��℃）�
支持（掉电保持 ���小时，℃）�

模拟电位器� 无� � 个�� 位精度� � 个�� 位精度� 无�

通讯�
通讯口�

3257�：56����
3257�：56����
3257�：56����

3257�：56���� �
3257�：
56����56����

3257�：56���� �

3257�：56����56����
3257�：56����

通讯协议� 0RGEXV�自由口�0&EXV�编程口协议�

访问控

制和用

户程序

保护措

施�

设置密码类型�

上载密码�

下载密码�

监控密码�

子程序密码�

禁止格式化�

禁止上载� 支持�
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名称 MC280 MC200 MC100 MC80 

应用指

令�

实时时钟,时钟指令� 有� 有� 有� 无�

日期和时钟比较指

令�
有� 有� 有� 无�

浮点数指令� 有� 有� 有� 无�

定位指令� 有� 有� 有� 只支持 DRVI 指令�

高速 IO 指令� 有� 有� 有� 不支持 PLS 指令�

MODBUS 和变频器

指令�
有� 有� 有� 无�

读写 EEPROM 指

令�
无� 有� 有� 无�

控制计算指令� 有� 有� 有� 只支持 PID 指令�

字符串指令 有 无� 无 无 

批量数据处理指令 有 无� 无 无 
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图1-1  MC80 系列主模块外形结构 

3257� 为通讯端口，56��� 电平，插座为 0LQL�',1�。模式选择开关有 21、70、2)) 三个档位。�

1.1.3   MC100 系列主模块外形 

�

0&��� 系列主模块的外形结构如下图所示（以 0&��������%5$ 为例）。�

�

图1-2  MC100 系列主模块外形结构 

�

3257� 和 3257� 为通讯口。3257� 为 56��� 电平，插座为 0LQL� ',1�。3257� 提供 56��� 或 56��� 两种电平。母线

插座用于连接扩展模块。模式选择开关有 21、70、2)) 三个档位。%

����u�������� 系列主模块外形

̀&���系列主模块的外形结ᶲ下

，

插座为。
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1.2.1   基本配置 

;B%XLOGHU 编程软件在 ,%0�3& 微型机或兼容机上运行，并且需要安装在 0LFURVRIW�:LQGRZV 系列操作系统之上。兼容的

操作系统有� :LQGRZV���、17����、:LQGRZV�����、:LQGRZV�;3、:LQGRZV�9LVWD、:LQGRZV� 等。�

;B%XLOGHU 要求的最低配置和推荐配置如下：�

表1-2  X_Builder 编程环境的基本配置 

项目 最低配置 推荐配置 

&38� 相当于 ,QWHO 公司的 3HQWLXP���� 或以上级别的 &38� 相当于 ,QWHO 公司的 3HQWLXP��* 或以上级别的 &38�

内存� ��0� ���0�

显卡� 可工作于 ���×��� 分辨率，��� 色模式下� 可工作于 ���×��� 分辨率，����� 色模式下�

通讯口� 须有一个 '%� 型插座输出的 56��� 串口（或通过 86%－56��� 转换器使用 86% 接口，须另行配备转换器）�

其它设备� 麦格米特 3/& 专用编程电缆�

�

1.2.2   X_Builder 编程软件安装过程 

麦格米特发布的 ;B%XLOGHU 安装包为单独的可执行程序，双击即可启动安装过程，根据安装向导一步步进行安装。用户

根据自己的需要可以选择不同的安装路径。�

安装完毕后，在开始菜单中会出现 Megmeet 程序组；同时安装程序还会把 ;B%XLOGHU 快捷方式图标安装在桌面上，双击

快捷方式图标可运行程序。�

卸载操作：通过 :LQGRZV 控制面板可进行软件卸载。若要升级安装新版本的 ;B%XLOGHU 软件，请先将旧版本 ;B%XLOGHU
软件卸载。�

1.2.3   X_Builder 运行界面 

本程序的主界面基本包括七个部分：菜单、工具栏、管理指令树列表、状态栏和工作区。�

� � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � 菜单� � � � � � � � � � � 工具栏�

�

�
� � �

� � 管理指令列表� � � � 状态栏� � � � � � � � � 信息窗口� � � � � � � � � � � � � 工作区�

图1-5  X_Builder 主界面 

请参阅《;B%XLOGHU 编程软件用户手册》，该手册详细介绍 ;B%XLOGHU 编程软件使用方法。�
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1.2.4   编程电缆 

客户可通过由麦格米特提供的串口编程电缆进行对 3/& 进行编程和调试。编程电缆有两种：一种是 56��� 电平 '%� 接

口电缆；另一种是 86% 接口电缆。这两种编程电缆都无需任何跳线设置。�

1.3   手持操作盒 

MC 系列手持操作盒支持的 MC 系列产品包括 MC100、MC200 和 MC280 系列，实现的功能包括程序拷贝、程序下载、元

件值监控和更改。 

1.3.1   手持操作盒与计算机的连接 

（�） 通过 0&$����8'0��6/� 电缆，将 0&$����8'0�� 连接到计算机，设置串口�

�
图1-6  手持操作盒设置串口 

            

（�） 将程序下载到 3/& 中，选择菜单 3/&�》手持操作盒�》下载�

�
图1-7 手持操作盒下载 

 

（�）通过 ;�EXLOGHU 可以设置下载次数，当手持操作盒连接 3/& 下载程序时，达到下载的次数，会停止下载。 

 

（�）密码设置，选择菜单 3/&�》密码设置�》下载密码�上载密码�监控密码，密码设置后，对手持操作盒中的程序，会进行

保护；这些程序下载到 3/& 中，对 3/& 中的程序也就设置了相应的密码�



第一章� � 产品概述� ��

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

�
图1-8 手持操作盒密码设置 

1.3.2   手持操作盒的程序拷贝 

（�）使用 MCA200-UDM01SL1 连接手持操作盒与 MC 系列 PLC：电源（POWER）指示灯亮 

（�）拷贝程序：先按 UPLOAD 键，然后按 ENT 键，操作(WORK)指示亮；出现错误时，ERR 灯点亮。 

（�）程序下载：按 DOWNLOAD 键，下载过程中WORK 灯亮，下载完成后，WORK 灯熄灭；出现错误时，错误（ERR）

灯点亮。 

1.3.3   手持操作盒的元件显示与设置功能 

（�）显示与设置功能描述 

点击 MON 键，进入监控状态  
 

（�）PLC 元件设定操作 

操作面板采用三级菜单设计，操作方便快捷：通过  和  键增加或减少数值，SHIFT 键进行切换，ENT 进行确认。小

数点来作为位操作的指示 

（�） 功能参数及设置说明 

当进入功能码的监控状态，按 ENT 键可以进入设置模式。 

�

��图1-9  手持操作盒  
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1.4   通讯功能 

0&������� 系列小型 3/& 主模块拥有 � 个集成的串口 3257�、3257�，0&��� 系列小型 3/& 主模块拥有 � 个集成的串

口 3257�、3257�，3257�；扩展模块系列中还有 3URILEXV 和 ��� 通信模块等，可以应用于现场总线网络通讯。�

� 个串口具有 0RGEXV 通讯协议、0&EXV 通讯协议，还可以采用用户定义的自由口协议。�

1.4.1   Modbus 通讯协议网络 

利用 3257�、3257� 提供的 56��� 接口，或通过 3257� 经 56������� 转换器转换，可与多台变频器、3/&、其它智能

仪表设备等组成 56��� 的 0RGEXV 网络。通讯距离最远达到 ���� 米，通讯波特率最高达到 ������ELW�V。可选择 578 或

$6&,, 传输模式。�

通过 3257�、3257� 提供的 56��� 接口，可与单台变频器、3/&、触摸屏、仪表实现 � 对 � 的通讯连接。�

有关 0RGEXV 网络通讯详细内容，请参阅第十章  通讯功能使用指南和附录三  Modbus 通讯协议（MC100、MC200 系

列）。� �

1.4.2   MCbus 通讯协议网络 

0&����0&��� 系列 3/& 内置麦格米特公司开发的 0&EXV 通讯协议，通过 3257�、3257� 的 56��� 接口组成一个 1�1
通讯网络。通过 56������� 转换，3257� 口也可以实现 0&EXV 网络联接。�

0&EXV 通讯协议可以让 �～�� 个 3/& 站点互相交换数据，最高通讯波特率为 ������ESV；可实现单层、双层网络联接。�

有关 0&EXV 网络通讯详细内容，请参阅第十章  通讯功能使用指南。�

1.4.3   自由口协议网络 

自由口协议是以用户自定义的通讯数据格式来进行通讯的协议模式，支持 $6&,,和二进制两种数据格式。在这种通讯口

模式下，3/& 可以用来与各种自定义格式的设备通讯，如采用自由通讯协议的变频器、条码扫描仪、仪表、其他智能设

备等。对单台设备，3/& 可通过 56��� 或 56��� 方式通讯；对多台设备也能组成 56��� 网络。�

有关自由口协议通讯的详细内容，请参阅第十章  通讯功能使用指南。�

1.5   MC 系列 PLC 的模块机型 

0& 系列 3/& 的模块机型可以从麦格米特网站下载。�

1.5.1   主模块系列 

MC80 系列 

MC80-1006BRA 10 点输入 6 点继电器输出主模块 

MC80-1006BTA 10 点输入 6 点晶体管输出主模块 

MC80-1410BRA 14 点输入 10 点继电器输出主模块 

MC80-1410BTA 14 点输入 10 点晶体管输出主模块 

MC80-1614BRA 16 点输入 14 点继电器输出主模块 

MC80-1614BTA 16 点输入 14 点晶体管输出主模块 

MC80-2416BRA 24 点输入 16 点继电器输出主模块 

MC80-2416BTA 24 点输入 16 点晶体管输出主模块 

MC80-3624BRA 36 点输入 24 点继电器输出主模块 

MC80-3624BTA 36 点输入 24 点晶体管输出主模块 

MC100 系列 

MC100-1006BRA 10 点输入 6 点继电器输出主模块 

MC100-1006BTA 10 点输入 6 点晶体管输出主模块 

MC100-1410BRA 14 点输入 10 点继电器输出主模块 

MC100-1410BTA 14 点输入 10 点晶体管输出主模块 

MC100-1614BRA 16 点输入 14 点继电器输出主模块 

MC100-1614BTA 16 点输入 14 点晶体管输出主模块 

MC100-1614BRA1 集成两路 AD 一路 DA 模拟量功能 16 点输入 14 点继电器输出主模块 

MC100-1614BTA1 集成两路 AD 一路 DA 模拟量功能 16 点输入 14 点晶体管输出主模块 

MC100-2416BRA 24 点输入 16 点继电器输出主模块 
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MC100-2416BTA 24 点输入 16 点晶体管输出主模块 

MC100-3624BRA 36 点输入 24 点继电器输出主模块 

MC100-3624BTA 36 点输入 24 点晶体管输出主模块 

MC200 系列 

MC200-2012BRA 20 点输入 12 点继电器输出主模块 

MC200-2012BTA 20 点输入 12 点晶体管输出主模块 

MC200-3232BRA 32 点输入 32 点继电器输出主模块 

MC200-3232BTA 32 点输入 32 点晶体管输出主模块 

MC200-4040BRA 40 点输入 40 点继电器输出主模块 

MC200-4040BTA 40 点输入 40 点晶体管输出主模块 

MC280 系列 

MC280-1616BTA8 16 点输入 16 点输出晶体管型 8 轴脉冲输出主模块 

MC280-1616BTA6 16 点输入 16 点输出晶体管型 6 轴脉冲输出主模块 

MC280-1616BTA4 16 点输入 16 点输出晶体管型 4 轴脉冲输出主模块 

MC200E-1616BTA8 16 点输入 16 点输出晶体管型 8 轴脉冲输出主模块 

MC200E-1616BTA6 16 点输入 16 点输出晶体管型 6 轴脉冲输出主模块 

MC200E-1616BTA4 16 点输入 16 点输出晶体管型 4 轴脉冲输出主模块 

MC100 系列(AC 电源端子可插拔) 

MC100-1006BRA2 10 点输入 6 点继电器输出端子可插拔主模块 

MC100-1006BTA2 10 点输入 6 点晶体管输出端子可插拔主模块 

MC100-1410BRA2 14 点输入 10 点继电器输出端子可插拔主模块 

MC100-1410BTA2 14 点输入 10 点晶体管输出端子可插拔主模块 

MC100-1614BRA2 16 点输入 14 点继电器输出端子可插拔主模块 

MC100-1614BTA2 16 点输入 14 点晶体管输出端子可插拔主模块 

MC100-2416BRA2 24 点输入 16 点继电器输出端子可插拔主模块 

MC100-2416BTA2 24 点输入 16 点晶体管输出端子可插拔主模块 

MC100-3624BRA2 36 点输入 24 点继电器输出端子可插拔主模块 

MC100-3624BTA2 36 点输入 24 点晶体管输出端子可插拔主模块 

MC100-3624BRA3 36 点输入 24 点继电器输出端子可插拔主模块 

MC100 系列直流供电主模块(DC 电源) 

MC100-1006BRD 10 点输入 6 点继电器输出直流主模块 

MC100-1006BTD 10 点输入 6 点晶体管输出直流主模块 

MC100-1410BRD 14 点输入 10 点继电器输出直流主模块 

MC100-1410BTD 14 点输入 10 点晶体管输出直流主模块 

MC100-1614BRD 16 点输入 14 点继电器输出直流主模块 

MC100-1614BTD 16 点输入 14 点继电器输出直流主模块 

MC100-2416BRD 24 点输入 16 点晶体管输出直流主模块 

MC100-2416BTD 24 点输入 16 点晶体管输出直流主模块 

MC100-3624BRD 36 点输入 24 点继电器输出直流主模块 

1.5.2   IO 扩展模块系列 

MC100 系列 

MC100-0008ERN 0 点输入 8 点出继电器 IO 扩展模块 

MC100-0008ETN 0 点输入 8 点出晶体管 IO 扩展模块 

MC100-0016ERN 0 点输入 16 点出继电器输出 IO 扩展模块 

MC100-0016ETN 0 点输入 16 点出晶体管输出 IO 扩展模块 

MC100-0800ENN 8 点输入 0 点出 IO 扩展模块 

MC100-0808ERN 8 点输入 8 点出继电器 IO 扩展模块 

MC100-0808ETN 8 点输入 8 点出晶体管 IO 扩展模块 

MC100-1600ENN 16 点输入 0 点出 IO 扩展模块 

MC200 系列 

MC200-0008ERN 0 点输入 8 点继电器输出 IO 扩展模块 

MC200-0008ETN 0 点输入 8 点晶体管输出 IO 扩展模块 

MC200-0016ERN 0 点输入 16 点继电器输出 IO 扩展模块 

MC200-0016ETN 0 点输入 16 点晶体管输出 IO 扩展模块 
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MC200-0800ENN 8 点输入 0 点 IO 扩展模块 

MC200-0808ERN 8 点输入 8 点点继电器输出 IO 扩展模块 

MC200-0808ETN 8 点输入 8 点晶体管输出扩展模块 

MC200-1600ENN 16 点输入 0 点出 IO 扩展模块 

MC200-1616ERA 16 点输入 16 点继电器独立电源输出扩展模块 

MC200-1616ETA 16 点输入 16 点晶体管独立电源输出扩展模块 

MC200-1616ERN 16 点输入 16 点继电器输出无源扩展模块 

MC200-1616ETN 16 点输入 16 点晶体管输出无源扩展模块 

1.5.3   特殊功能模块系列 

MC100 系列 

MC100-2AD 2 通道模拟量输入模块 

MC100-4AD 4 通道模拟量输入模块 

MC100-2DA 2 通道模拟量输出模块 

MC100-4DA 4 通道模拟量输出模块 

MC100-5AM 4 通道模拟量输入 1 通道模拟量输出模块 

MC100-2PT 2 通道热电阻模块 

MC100-4PT 4 通道热电阻模块 

MC100-2TC 2 通道热电偶模块 

MC100-4TC 4 通道热电偶模块 

MC200 系列 

MC200-2AD 2 通道模拟量输入模块 

MC200-4AD 4 通道模拟量输入模块 

MC200-8AD 8 通道模拟量输入模块 

MC200-2DA 2 通道模拟量输出模块 

MC200-4DA 4 通道模拟量输出模块 

MC200-4AM 2 通道模拟量输入 2 通道模拟量输出模块 

MC200-5AM 4 通道模拟量输入 1 通道模拟量输出模块 

MC200-2TC 2 通道热电偶模块 

MC200-4TC 4 通道热电偶模块 

MC200-8TC 8 通道热电偶模块 

MC200-2PT 2 通道热电阻模块 

MC200-4PT 4 通道热电阻模块 

MC200-2HC 2 通道高速计数模块 

MHA-04-NT 4 通道高精度模拟量输入模块 

1.5.4   通讯模块系列 

MC100 系列 

MC100-DPS Profibus DP 从站现场总线适配器(MC100-DPS) 

MC200 系列 

MC200-CPM CANopen 主站模块 

MC200-RS485 串口通讯模块 

MC200-CPS CANOPEN 从站模块 

MC200-CGP 无线通信定位模块 

1.5.5   故障记录模块系列 

MC200 系列 

MC200-ESM 可编程控制器/MC200-ESM 故障记录模块 
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第二章   功能说明 

本章简要介绍了 MC 系列 PLC 的编程资源和原理、系统配置方法，以及如何设置 PLC 运行和操作模式，最后还介绍了有

关系统调试的各项功能和软件工具。 

���� 编程资源和原理���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 编程资源���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������3/& 运行机制（扫描周期模型）��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 用户程序运行看门狗功能�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 恒定扫描运行模式������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 用户文件下载和存储��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 元件初始化������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 掉电保存数据功能������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������' 元件数据的永久保存������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 输入点的数字滤波功能����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 无电池模式���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 用户程序保护措施����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 系统配置��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 系统块�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 数据块�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 全局变量表������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������0&���、0&��� 特殊模块的 %)0 缓存区������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 运行方式和状态控制��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 系统运行停止状态概念����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 运行停止状态转换������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 停止状态下输出点状态设定���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 系统调试��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 程序下载和上载����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 报错机制���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 在线修改���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 清除与格式化�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������3/& 信息在线查询�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 元件值写入和强制、元件监控表�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 从 5$0 中生成数据块������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 

�
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2.1   编程资源和原理 

2.1.1   编程资源 

表2-1  MC100 编程资源 

 

名称 指标及描述 

,�2 配置�
最大 ,�2 点数 ��� 点（理论值）�

扩展模块数量� ,�2 扩展模块和特殊模块总数不超过 � 个�

用户文件容

量�

用户程序容量� ��N 步�

数据块大小� ���� 个 ' 元件�

指令速度�
基本指令� ���μV�指令�

应用指令� 几μV～几百μV��指令�

指令个数�
基本指令� ���

应用指令� ����

软元件资源
注 ��

输入输出点� ��� 入���� 出（输入 ;�～;���，输出 <�～<���）注 � 

辅助继电器� ���� 点（0�～0����） 

局部辅助继电器� �� 点（/0�～/0��）�

特殊辅助继电器� ��� 点（60�～60���） 

状态继电器� ���� 点（6�～6����） 

定时器� ��� 个（7�～7���）注� 

计数器� ��� 个（&�～&���）注 � 

数据寄存器 ���� 个（'�～'����）�

局部数据寄存器� �� 个（9�～9��） 

变址寻址寄存器� �� 个（=�～=��） 

特殊数据寄存器� ��� 个（6'�～6'���） 

中断资源�

外部输入中断� �� 个（中断触发边沿可由用户设定，对应于 ;�～;� 端子上升和下降沿） 

高速计数器中断� � 个�

内部定时中断� � 个�

串口中断� � 个�

372输出完成中断� � 个�

电源失电中断� � 个�

通讯功能�
通讯口� � 个异步串行通讯口：通讯口 �：56���；通讯口 �：56��� 或 56����

通讯协议� 0RGEXV 通讯协议、自由口协议、0&EXV（麦格米特专用协议），可组成 �：1、1�1 通讯网络 

特殊功能�

高速计数器�
;�、;�� 单输入：��N+]。;�～;� 同时输入时频率总和不大于 ��N+]�

;�～;�� 单输入：��N+]�

高速脉冲输出� <�、<�� ���N+] 两路独立输出（仅适用于晶体管输出型）�

数字滤波功能� ;�～;� 采用数字滤波，分为两组（;��;� 和 ;��;� 分别可设），其他端口采用硬件滤波�

模拟电位器注 �� � 个�

子程序调用�
最多允许 �� 个用户子程序，允许 � 级子程序嵌套。支持局部变量，每个子程序最多可提供 �� 个

参数传递，支持变量别名�

特殊功能�

用户程序保护措施�

上载密码�
提供 � 种形式的密码，密码不超过 � 个字符，每个字符为字母数字组

合，区分大小写�
下载密码�

监控密码�

子程序加密� 密码不超过 �� 个字符，每个字符为字母数字组合，区分大小写�

其他保护措施� 提供禁止格式化、禁止上载的功能�

编程方式注 ��
;B%XLOGHU 编程软件注 �� 需在 ,%0�3& 微型机或兼容机中安装运行�

手持操作盒� 可以进行编程和下载�

实时时钟� 内置，掉电后可保持 ��� 小时（主模块需在掉电前持续工作 � 分钟以上）�

�
�
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表2-2  MC80 编程资源 

 

名称 指标及描述 

,�2 配置�
最大 ,�2 点数 �� 点�

扩展模块数量� 无�

用户文件容

量�
用户程序容量� �N 步�

数据块大小� ���� 个 ' 元件�

指令速度�
基本指令� ���μV�指令�

应用指令� 几μV～几百μV��指令�

指令个数�
基本指令� ���

应用指令� ����

软元件资源
注 ��

输入输出点� ��� 入���� 出（输入 ;�～;���，输出 <�～<���）注 � 

辅助继电器� ���� 点（0�～0����） 

局部辅助继电器� �� 点（/0�～/0��）�

特殊辅助继电器� ��� 点（60�～60���） 

状态继电器� ���� 点（6�～6����） 

定时器� ��� 个（7�～7���）注� 

计数器� ��� 个（&�～&���）注 � 

数据寄存器 ���� 个（'�～'����）�

局部数据寄存器� �� 个（9�～9��） 

变址寻址寄存器� �� 个（=�～=��） 

特殊数据寄存器� ��� 个（6'�～6'���） 

中断资源�

外部输入中断� �� 个（中断触发边沿可由用户设定，对应于 ;�～;� 端子上升和下降沿） 

高速计数器中断� � 个�

内部定时中断� � 个�

串口中断� � 个�

372输出完成中断� � 个�

电源失电中断� � 个�

通讯功能�
通讯口� � 个异步串行通讯口：通讯口 �：56����

通讯协议� 0RGEXV 通讯协议、自由口协议 

特殊功能�

高速计数器�
;�、;�� 单输入：��N+]。;�～;� 同时输入时频率总和不大于 ��N+]�

;�～;�� 单输入：��N+]�

高速脉冲输出� <�、<�� ��N+] 两路独立输出（仅适用于晶体管输出型）�

数字滤波功能� ;�～;� 采用数字滤波，其他端口采用硬件滤波�

模拟电位器注 �� � 个�

子程序调用�
最多允许 �� 个用户子程序，允许 � 级子程序嵌套。支持局部变量，每个子程序最多可提供 �� 个

参数传递，支持变量别名�

用户程序保护措施�

上载密码�
提供 � 种形式的密码，密码不超过 � 个字符，每个字符为字母数字组

合，区分大小写�
下载密码�

监控密码�

子程序加密� 密码不超过 �� 个字符，每个字符为字母数字组合，区分大小写�

其他保护措施� 提供禁止格式化、禁止上载的功能�

编程方式注 ��
;B%XLOGHU 编程软件注 �� 需在 ,%0�3& 微型机或兼容机中安装运行�

手持操作盒� 可以进行编程和下载�

�
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表2-3  MC200 编程资源 

 

名称 指标及描述 

,�2 配置�
最大 ,�2 点数 ��� 点（��� 入���� 出）�

扩展模块数量� � 个模块，特殊模块总数不超过 � 个�

用户文件容

量�
用户程序容量� ��N 步�

数据块大小� ���� 个 ' 元件�

指令速度�
基本指令� ����μV��指令�

应用指令� 5μV～���μV��指令�

指令个数�
基本指令� ���

应用指令� ����

软元件资源
注 ��

输入输出点� ��� 入���� 出（输入 ;�～;���，输出 <�～<���）注 � 

辅助继电器� ���� 点（0�～0����） 

局部辅助继电器� �� 点（/0�～/0��）�

特殊辅助继电器� ��� 点（60�～60���） 

状态继电器� ��� 点（6�～6���） 

定时器� ��� 个（7�～7���）注� 

计数器� ��� 个（&�～&���）注 � 

数据寄存器 ���� 个（'�～'����）�

局部数据寄存器� �� 个（9�～9��） 

变址寻址寄存器� �� 个（=�～=��） 

特殊数据寄存器� ��� 个（6'�～6'���） 

中断资源�

外部输入中断� �� 个（中断触发边沿可由用户设定，对应于 ;�～;� 端子的上升�下降沿） 

高速计数器中断� � 个�

内部定时中断� � 个�

内部定时中断� � 个�

串口中断� �� 个�

372 输出完成中断� � 个�

通讯功能�
通讯口�

� 个异步串行通讯口。通讯口 �：56���� � � � � � � � � � � 通讯口 �：56��� 或 56����

通讯口 �（外接 ��� 通讯模块）：56��� 或 56����

通讯协议� 0RGEXV 通讯协议、自由口协议，可组成 �：1 网络 

特殊功能�

高速计数器�
;�、;�� 单输入：��N+]。;�～;� 同时输入时频率总和不大于 ��N+]�

;�～;�� 单输入：��N+]�

高速脉冲输出� <�、<�� ���N+] 两路独立输出（仅适用于晶体管输出型）�

数字滤波功能� ;�～;�� 采用数字滤波，其他端口采用硬件滤波�

模拟电位器注 �� � 个�

子程序调用�
最多允许 �� 个用户子程序，允许 � 级子程序嵌套。支持局部变量，每个子程序最多可提供

�� 个参数传递，支持变量别名�

用户程序保护措施�

上载密码�
提供 � 种形式的密码，密码不超过 � 个字符，每个字符为字母数字

组合，区分大小写�
下载密码�

监控密码�

编程方式注 ��
;B%XLOGHU 编程软件注 �� 需在 ,%0�3& 微型机或兼容机中安装运行�

3'$ 手持编程器� 可以进行编程和下载�

实时时钟� 内置，后备电池供电�

�
�
�
�
�
�
�
�
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表2-4  MC280 编程资源 

 

名称 指标及描述 

,�2 配置�
最大 ,�2 点数 ��� 点（��� 入
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2.1.3   用户程序运行看门狗功能 

每个扫描周期系统会对用户程序的运行时间进行监控，一旦发现用户程序运行时间超过设定值，将停止用户程序运行。

用户可以在 ;B%XLOGHU 后台软件界面的系统块对话框设置时间页中设置看门狗时间。�

2.1.4   恒定扫描运行模式 

恒定扫描运行模式是指系统在运行状态下，每个扫描周期的时间都相同。用户可以在 ;B%XLOGHU 后台软件界面的系统块

对话框的设置时间页中激活恒定扫描模式，设定恒定扫描时间。恒定扫描周期默认值为 �，即禁止恒定扫描；当实际扫

描周期大于恒定扫描周期时，程序按照实际扫描周期运行。�

 注意 

恒定扫描时间设置不能大于看门狗定时时间�
�

2.1.5   用户文件下载和存储 

可以通过下载特定的用户文件到主模块中，对主模块进行编程控制。�

用户文件包括四种：用户程序文件、数据块文件、系统块文件、用户辅助信息文件。用户辅助信息文件包括：全局变量

表、用户数据源文件。�

用户可以选择下载用户程序文件、数据块文件、系统块文件。在选择下载操作时，相应的用户辅助信息文件也会被捆绑

下载。�

0&��� 系列用户程序文件、数据块文件、系统块文件下载后，将被固化到主模块的 ((3520 区中永久存储。用户辅助

信息文件是存储在电池备份 5$0 区中的。�

0&��� 系列所有用户文件固化到主模块的 )/$6+ 区中永久存储。�

0&��� 系列用户程序文件、数据块文件、系统块文件下载后，将分别被固化到主模块的 )/$6+ 和 ((3520 区中永久

存储。用户辅助信息文件是存储在电池备份 5$0 区中的。�

 注意 

�．为确保下载文件能正确固化到主模块中，文件下载完毕后一段时间内（大于 �� 秒钟）应保证主模块的供电正常。�
�．0&���、0&��� 系列 3/& 备份电池的失效将导致用户程序辅助信息文件丢失，将导致不能正确上载用户程序相关的

注释信息，并且系统会报出用户信息文件错误，但不会影响用户程序的正常执行。�

2.1.6   元件初始化 

3/& 在进入运行状态时（6723→581），将根据掉电保存数据、((3520 保存数据、数据块及元件值对相关的软元件进

行元件初始化，各种数据的优先级顺序如下表。�

表2-5  PLC 进入运行状态时各种数据初始化的优先级顺序 

存储器种类 电源 OFF→ON STOP→RUN 

掉电保存数据� 最高� 最高�

((3520 保存数据� 高� 高�

数据块（在系统块的高级设置中选择了´数据块有效´时）� 中� 中�

元件值（在系统块的高级设置中选择了´元件值保持´时）� —� 低�

2.1.7   掉电保存数据功能 

 掉电保存数据的条件 

当系统确认发生掉电时，会停止用户程序运行，并将系统块中指定保存范围内的元件数据值保存到掉电备份文件中。�

 元件上电恢复 

上电后如掉电备份文件正确，指定软元件的值将被恢复成上次掉电时的保存值。�

上电后系统对非保存范围内的元件作清零处理。�

如果备份文件丢失或错误，系统将对所有元件进行清零处理。�
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 保存范围设定 

可在系统块保存范围中设定保持元件的范围，见图 ��� 及例子。�

0&��� 系列保存范围设定只支持一组。�

0&���、0&��� 系列保存范围设定分为两组，两组范围是并集关系。�

例（0&���）：�

在第一组保存范围中设定 0���～0��� 为保持元件。�

在第二组保存范围中设定 0���～0��� 为保持元件。�

最终，0���～0���，0���～0��� 两组元件被同时设为保持元件。�

 
图2-2  设定保存范围 

 注意 

�．0&���、0&��� 系列 3/& 的掉电保存数据功能需要 3/& 备份电池的支持，请确保备份电池正常。如果电池不正常，
所有保持元件在掉电后其数据值将不确定。�
�．0&��� 系列 3/& 掉电后，其保持元件的数据保存在永久存储介质中。�
�

2.1.8   D 元件数据的永久保存 

0&��� 系列可以在用户程序中使用 (520:5 指令将 ' 元件的数据（'����～'����）存储到永久存储器（((3520）

中。永久存储器的操作会使扫描周期增加 �～�PV，通过保存操作所写入的数据会覆盖先前永久存储器中的数据。�

 注意 

由于保存至 ((3520 的操作次数是有限的（一般为 ��� 万次），所以请注意只在必要时才进行保存操作。如果在程序中

持续地进行保存操作，((3520 可能会很快失效，从而引起 &38 故障。�
�

2.1.9   输入点的数字滤波功能 

0&��� 系列主模块上的输入点（;�～;��）、0&���、0&��� 系列主模块的输入点（;�～;��）设有数字滤波功能，可

以滤除端口的干扰信号，可以配置系统块中的输入过滤器项改变输入滤波常数的设定。�

2.1.10   无电池模式 

0&���、0&��� 系列主模块可在无电池情况下工作。当用户选择无电池模式时，系统将不报出因为电池缺失所引起的系

统错误（保持元件丢失、强制表丢失、用户程序文件错误）。�

请参见系统块高级设置中的无电池模式配置项说明。�
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 注意 

0&��� 系列 3/& 没有电池，不支持无电池模式。�
�

2.1.11   用户程序保护措施 

0&���、0&��� 和 0&��� 系列 3/& 设计有多级密码保护等安全策略。�

表2-6  用户程序保护措施 

用户程序保护措施 说明 

禁止格式化�
在系统块中设置禁止格式化并下载系统块入 3/& 后，不能通过格式化删除 3/& 内部的用户程序、系统块和数

据块。要解除禁止格式化，必须通过重新下载新的系统块，同时系统块不应设置禁止格式化�

下载密码� 用于限制下载功能�

禁止上载�
在下载操作同时在下载对话框中选择禁止上载选项，则以后用户即使在有上载密码的情况下也不能上载。�

要解除禁止上载，必须重新下载用户数据，同时在下载对话框选择允许上载选项�

禁止上载设置后，实时时钟将不允许写入�

上载密码� 用于限制上载功能�

监控密码� 用于限制监控功能�

程序密码�

对主程序、子程序和中断子程序，编程人员可以设置密码进行加密。在编程软件中打开项目时，加密后的上述

程序其内容不能查看和编辑。只有打开解密对话框输入正确密码后程序方可解密，进行查看和编辑工作。�

加密方法：右击要加密的程序，在右键菜单中选中加密/解密，然后输入密码和确认密码，即可实现加密。解

密方法：右击要解密的程序，在右键菜单中先选中加密/解密，输入正确的密码即可解密�

�

 注意 

密码连续输入重试达 � 次错误，0& 系列小型 3/& 将禁止输入密码功能 � 分钟。�
�

2.2   系统配置 

2.2.1   系统块 

通过系统块配置的 3/& 配置信息是 3/& 用户文件的一个重要组成部分，称为系统块文件。3/& 在使用前都需要编译和

下载系统块文件。�

系统块配置包括以下几项：�

 保存范围（元件保存范围）�

 设置时间（看门狗、恒定扫描时间和失电检测时间设置）�

 输入点（输入点开机模式）�

 通讯口（通讯口和通讯协议设置）�

 中断优先级（中断优先级配置）�

 变频器配置�

 输出表（输出表设置）�

 输入过滤器�

 高级设置（数据块、内存元件保持、无电池模

式、禁止格式化）�

 特殊模块配置�

 通信模块�

配置好系统块以后，选择 PLC/全部编译菜单，项目的系统块文件被编译，然后可以进行下载操作。�

 保存范围 

0&���、0&��� 和 0&��� 系列 3/& 可在掉电时保存一些设定保存范围元件内的数据到 65$0 中，再次上电后可以继

续保留和使用这些数据。�

在对话框的第一页可以看到保存范围，配置保存元件地址范围，如图 ��� 所示。�
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图2-3  配置保存元件地址范围 

 注意 

可保存的元件地址范围和组数会因 3/& 型号的不同而异。�
在对系统块未做修改的默认情况下，'、0、6、7 和 & 元件均被自动设为保存一定范围。�

可以在此页修改需要保存的元件地址范围。点击每行元件右边的清除按钮可以将相应元件的保存个数设置为零。�

0&���、0&��� 最多可以定义两组保存范围，最终的保存范围是定义的两组的保存范围的并集。�

0&��� 保存范围最多可以定义一组保留范围。�

 注意 

0&��� 系列 3/& 不能保存 7 元件的数据。�

掉电时的系统操作：3/& 将按照上图中定义的范围，将元件保存到掉电备份文件中。�

上电时的系统操作：3/& 检查 65$0 中保存的数据是否正确，如果 65$0 数据被成功保存，65$0 内存的保留区不变。

如果保存的 65$0 内容错误，� 则 3/& 将把 65$0（包括保留和非保留范围）中的元件清零。�

 输出表 

单击输出表标签，可以设置 3/& 停机时的输出点状态，如图 ��� 所示。�

 
图2-4  设置输出表 
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�

输出表设置的功能是设置停止状态时的输出点组态，当 &38 处于停止状态时，输出点组态有以下三种选择：�

��� 禁止：3/& 将在停机时禁止所有的输出点，在 3/& 由运行状态切换到停机状态的时候生效。�

��� 冻结：3/& 将在停机状态时将所有输出点冻结在最后的状态中。�

��� 组态：3/& 将在停机时设置输出点为已知状态。所有输出点默认状态为关闭（�）的状态。�

 设置时间 

图 ��� 为设置时间页面。�

 
图2-5  设置时间 

��� 看门狗定时设置�

设置用户程序运行看门狗时间。看门狗时间是指允许用户程序运行的最大时间，当用户程序的实际执行时间超过看门狗

时间时，3/& 会停止用户程序，点亮程序告警灯（红色），输出按系统配置进行输出。看门狗时间可设置范围为：�PV～
����PV，默认值为 ���PV。�

��� 恒定扫描时间设置�

恒定扫描时间是指系统在恒定时间扫描寄存器的时间。读取系统的恒定扫描时间设定寄存器，在恒定时间内对用户程序

只作一次扫描。恒定时间可设定范围为：�PV～����PV。默认值为 �PV。�

��� 失电检测时间（只对 0&���、0&��� 系列有效）�

当瞬时失电时间大于设定的失电检测时间时，3/&� 会进入停止状态。系统按照配置的停电保持元件范围进行元件值的保

存。失电检测时间可设定范围为：�PV～���PV。默认值为 �PV。�

 输入过滤器 

单击输入过滤器标签，可以为 3/& 输入点设置一个输入滤波常数，通过数字滤波功能过滤掉由输入点外部引入的干扰信

号。具有数字滤波功能的开关量输入点是 ;�～;��（0&���、0&��� 系列是 ;�～;��）。其它的开关输入点采用的是硬

件滤波技术。0&��� 输入滤波能够分组使用，（分为 ;�～;�，;�～;� 两组），滤波常数为 �，�，�，�，��，��，��；
0&��� 输入滤波能够分组使用，（分为 ;�～;�，;�～;� 两组），滤波常数由 �～��PV 连续可设；0&��� 不能分组，滤

波常数由 �～��PV 连续可设。0&��� 的输入滤波设置如图 ��� 所示。�
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图2-6  设置输入过滤器 

 输入点 

图 ��� 为输入点设置页面。�

�．指定用于开机的输入点�

未选中禁止输入点复选框时，可指定 ;�～;�� 中的某个输入点用于强制 3/& 进入 581 状态，当系统处于 6723 状态下，

检测该点为 21 时将系统状态由停止切换到运行状态。�

 
图2-7  设置输入点 

�．禁止输入点�

选中复选框禁止输入点，停用输入点开机功能。�
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 高级设置 

功能：配置一些诸如数据块有效、元件值保持、无电池模式等高级设置。�

 
图2-8  高级设置 

��� 数据块有效�� 选中该项，3/& 在 6723 状态到 581 状态时将使用数据块初始化 ' 元件。�

��� 元件值保持�� 选中该项，由 6723 状态到 581 状态时元件值按镜像保存，不进行初始化。�

 注意 

当数据块有效和元件值保持同时生效，数据块有效优先。请参见 2.1.6  元件初始化。�

��� 无电池模式�

选中该项，在备份电池失效情况下，系统不报电池备份数据丢失错误和强制表丢失错误。�

 通讯口 

打开系统块通讯口页面，对 3/& 的 � 或 � 个通讯口进行设置，如图 ��� 所示。设置内容包括使用的通讯协议，以及协议

的具体参数等。�

 
图2-9  设置通讯口 

�
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�

系统对话框中的通讯口 � 默认是编程口协议。通讯口 � 和通讯口 � 的默认是无协议的。可以分别对通讯口 �、通讯口 �
和通讯口 � 进行设置。�

��� 编程口协议�

通讯口 � 出厂默认是编程口协议。编程口协议是 0& 系列 3/& 编程软件通讯的专用协议。在设置为编程口协议后，还可

以通过 ;B%XLOGHU 软件的串口配置工具来设置计算机和通讯口 � 的通讯波特率。70 状态下，通讯口 � 只能用于编程口通

讯。�

��� 自由口协议�

自由口协议是自定义数据文件格式的通讯方式。自由端口通讯模式支持 $6&,,和二进制两种数据格式。只有在 3/& 位于

581（运行）模式时才能使用自由端口通讯，在自由端口模式下，无法与编程设备通讯。�

可设置内容包括：波特率、数据位、奇偶校验、停止位、起始字符检测、结束字符检测、字符间超时、帧间超时。�

��� 0RGEXV 通讯协议�

0RGEXV 通讯设备分为主站和从站两种。主站可以与从站（包括变频器）进行通讯，按照 0RGEXV 通讯协议功能码，发送

对从站的控制帧。从站对主站请求进行响应。�

通讯口 � 可以设置为从站，通讯口 � 和通讯口 � 可以设置为主站或从站。�

可设置内容包括：波特率、数据位、奇偶校验、停止位、主从方式、站号、传送模式、主模式的超时时间与重试次数。�

��� 0&EXV 通讯协议�

0&EXV 是麦格米特开发的一种小型 3/& 网络 1���1 通讯协议，接入 0&EXV 的 3/& 可以自动的互相交换部分 ' 元件和 0
元件的数值。�

通讯口 �、通讯口 � 和通讯口 � 都可以设置为 0&EXV 通讯协议。�

 注意 

有关自由口协议、0RGEXV 通讯协议、0&EXV 通讯协议的详细功能指南，请参阅第十章  通讯功能使用指南。�
�

 特殊模块配置 

可以在此对 0&��� 特殊模块进行模块属性的配置。如图 ���� 所示。�

 
图2-10  特殊模块配置 

��� 模块类型�

如上图所示，可以对 �～� 号模块进行选择。�
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��� 模块属性�

在选择了模块类型后，相应的模块属性栏将被激活。可以打开如下的对话框：�

 
图2-11  设置模块属性 

在此对话框中，可以对相关模块进行通道配置，包括模式（信号特性）、零点数字量、数字量最大值、采样平均值和采

样当前值等。各参数的具体意义和配置方法请参见相应的特殊模块的用户手册。�

 中断优先级 

如图 ���� 为中断优先级设置页面。�

可以通过对 3/& 内置中断的优先级别进行选择。优先级别有两级，分别是低和高。�

 
图2-12  设置中断优先级 
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 通信模块 

可以对 0&��� 连接的通信模块进行设置，如下图所示：�

 
图2-13  设置通信模块 

点击设置，会出现如下图的窗口：�

  
图2-14  CANOPEN 模块配置 

2.2.2   数据块 

数据块用于设置 ' 元件中的缺省值，设置完成并通过编译后可以下载到 3/& 中。在 3/& 进入运行状态后 3/& 将首先使

用数据块来初始化相关的 ' 元件。�

在数据块编辑器中，可以对 ' 寄存器（数据内存）进行初始数据赋值，可以对 ' 元件的字或双字赋值，但是不能对字节

赋值。也可以在数据块编辑器中编写注释，在字符串前增加双斜线可以将其后的内容设为注释。�

0&��� 除了支持 ' 元件的数据块，还支持 5 元件的数据块。�

对数据块的详细操作说明请参阅《;B%XLOGHU 编程软件用户手册》。�
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2.2.3   全局变量表 

全局变量是为 3/& 的某个地址定义的有意义的符号名称，该符号名称在整个工程范围内都可被访问到，相当于使用该变

量对应的元件，全局变量在全局变量表中定义。全局变量表包含变量名、变量地址、注释三个属性。�

全局变量的定义规则为：由 $～=、D～]、�～�、下划线、汉字混合组合而成，变量名不能以数字开始，也不能是单独的

数字。名称不区分大小写，长度不能超过 � 个字节，不能使用元件类型字母加数字作为程序和变量名。变量名中不能包

含空格，不能使用和关键字相同的名称，保留的关键字包括：基本数据类型名称、指令名称、指令表语言中的运算符。�

对 0&���������� 系列小型 3/& 而言，全局变量允许下载个数分别不能超过 ������������ 个（按照最大注释量），超过

这一数目，只能保存在本地，而不能下载。如图 ���� 所示：�

 
图2-15  全局变量表 

2.2.4   MC200、MC280 特殊模块的 BFM 缓存区 

0&���、0&��� 特殊模块的地址不需要设置，3/& 主模块在上电时能自动识别和编址。�

模拟量扩展模块是一类特殊模块，包括了模拟量输入模块和模拟量输出模块两大类。�

这两类特殊模块通道特性、零点、最大数字量等配置数据在出厂都设有缺省值，一般无须修改；在必要的时候也可以由

用户对这些参数进行修改，以满足用户对信号类型的选择、量程的缩放、误差的修正等方面的实际需要。�

 MC200、MC280 模拟量输入模块 

0&���、0&��� 模数转换模块与主模块之间通过 %)0 缓存区交换信息。�

主模块运行用户程序时，72 指令将数据写入 0&��� 特殊模块 %)0 缓存区的相关缓存器，从而修改 0&��� 模数转换模

块的出厂配置。可以修改的配置数据包括：零点数字量、最大数字量、输入通道信号特性、输入通道启用标志等。�

主模块通过 )520 命令读取 0&��� 模数转换模块的 %)0 缓存器数据，包括模数转换结果和其他信息。� �

 MC200、MC280 模拟量输出模块 
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系统错误是系统异常运行导致的错误。�

用户程序运行错误是用户程序异常执行导致的错误。�

所有错误都统一编号，每个错误编号代表一种错误，详见附录八  系统错误代码表。�

�

 系统错误的报错机制 

当系统检测到有系统错误发生时，系统错误编号将被写入特殊数据寄存器 6'� 中，同时特殊继电器 60� 会发生置位，

可通过读取存储在 6'� 中的错误编号，了解当前发生了何种系统错误。�

当多个系统错误同时出现时，系统按错误的严重程度，在 6'� 指示严重程度最高的错误。�

严重的系统错误将导致用户程序停止运行，并会引起主模块上的 (55 指示灯长期点亮。�

�

 用户程序运行错误的报错机制 

当用户程序运行错误发生时，系统将置位特殊继电器 60��，同时将当前发生错误的编号写入特殊数据寄存器 6'��。�

当正确执行下一条应用指令后，60�� 会
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图2-19  PLC 信息 

图中系统错误编号就是 6'� 中存放的系统错误的编号，执行错误编号就是 6'�� 中存放的用户程序运行错误的编号。同

时显示的相关错误描述可供用户参考。�

2.4.3   在线修改 

需要在 3/& 运行状态下修改其中的程序时，可以使用在线修改功能。�

 警告 

在可能导致人员伤亡或财产损失的场合，应由专业人士，在有相应安全措施保证下使用在线修改用户程序功能。�

 操作方法 

在确保软件已经与 3/& 硬件成功建立了通讯关系，且 3/& 处于运行状态后，点击调试->在线修改菜单切换到在线修改

状态。�

在在线修改状态下，可以与正常编辑时一样修改主程序、子程序及中断子程序的内容，修改完之后，点击 PLC->下载菜

单，软件将会编译当前工程的所有程序并自动下载至 3/& 硬件中。下载完成后，3/& 就会按照新下载的程序运行。�

 限制条件 

�．在线修改状态下，不能修改全局变量表及任何程序的局部变量表，也不能添加或删除任何子程序�中断子程序；�

�．当程序处于在线修改状态下时，如果 3/& 被停止，软件会自动退出在线修改状态。�

2.4.4   清除与格式化 

清除操作包括了：3/& 元件值清除、3/& 程序清除、3/& 数据块清除。�

格式化是将 3/& 内全部数据和程序清除。�

 PLC 元件值清除 

3/& 元件值清除功能清除 3/& 中所有元件值，清除元件值需要 3/& 处于停止运行状态。�

清除 3/& 中的元件值可能导致 3/& 运行不正确或者中间工作数据丢失，请谨慎使用此功能。为防止误操作，操作时软

件会显示确认窗口。�
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 PLC 程序清除 

3/& 程序清除功能清除 3/& 中的用户程序，清除用户程序需要 3/& 处于停止运行状态。�

清除 3/& 中的用户程序会导致 3/& 运行后不执行任何用户程序，请谨慎使用此功能。为防止误操作，操作时软件会显

示确认窗口。�

 PLC 数据块清除 

3/& 数据块清除功能清除 3/& 中所有数据块设置，清除数据块需要 3/& 处于停止运行状态。�

清除 3/& 中的数据块会导致 3/& 运行后不再使用数据块的预设值初始化 ' 元件，请谨慎使用此功能。为防止误操作，

操作时软件会显示确认窗口。�

 PLC 格式化 

3/& 格式化功能格式化 3/& 中所有数据，包括清除用户程序、恢复默认配置、清除数据块，清除数据块需要 3/& 处于

停止运行状态。�

本操作会丢失 3/& 中已经下载和设置的全部数据，请谨慎使用此功能。为防止误操作，操作时软件会显示确认窗口。�

�

2.4.5   PLC 信息在线查询 

 PLC 信息 

3/& 信息功能从 3/& 中获取并显示各种运行数据和 3/& 重要信息。�

在信息显示窗口上可以看到 3/& 当前运行的重要信息，如图 ���� 所示。�

 
图2-20  PLC 当前运行信息 

 

 PLC 时间 

3/& 时间功能用于显示和设置 3/& 当前时间，3/& 时间设置对话框如图 ���� 所示：�
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图2-21  设置 PLC 时间 

窗口中显示当前从 3/& 中读取的日期和时间。可以输入新的日期和时间，也可以点击当前时间，就会读取电脑的当前时

间，再点击设置时间按钮，即设置新的时间到 3/& 中。�

�

2.4.6   元件值写入和强制、元件监控表 

 元件值写入和强制 

在调试过程中，可能为了达成某些条件，而需要手工改变某些软元件的值，元件值写入和强制提供了这个功能。写入与

强制的不同之处在于：写入元件值仅一次有效，写入后的值可能会随着程序的运行被改变，但是强制的元件值会一直记

录在 3/& 硬件中，直到取消强制为止。�

需要执行写入或强制功能时，首先选中要写入或强制的元件，从右键菜单中选择写入或者强制，此时会弹出相应对话框，

列出所选元件引用到的所有软元件地址，可以有选择的写入或强制某些软元件值，确定后这些值就会下发到 3/& 硬件，

当这些值在硬件中生效后，在后续的调试过程中就可以看到变化结果。�

�

写入对话框请参见图 ����：�

 
图2-22  写入对话框 

�

强制对话框请参见图 ����：�

 
图2-23  强制对话框 

�
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强制的软元件，在梯形图中会有一个锁标记，如图 ���� 所示：�

 
图2-24  被强制软元件的锁标记 

 取消强制 

对于不再需要强制的元件，可以将它解除强制。需要使用解除强制功能时，先选中要解除的元件，从右键菜单选择取消

强制，此时会弹出相应对话框，列出所选元件中已经被强制过的软元件，可以有选择的解除某些软元件的强制，点击确

定后，这些强制值会从 3/& 硬件中删除，该软元件对应的锁标记也会消失。解除强制对话框请参见图 ����。�

 
图2-25  取消强制对话框 

 元件监控表 

元件状态监控表提供了在调试过程中监控元件值的功能，调试程序时允许将程序输入元件、输出元件、寄存器位和字元

件置入元件监控表中以便在将程序下载至 3/& 之后追踪其状态。�

元件监控表有两种模式：编辑模式和监控模式。编辑模式下可以执行所有的编辑功能，不能执行监控的功能。在监控模

式下，可以同时执行监控功能和编辑功能。�

元件状态监控表在监控模式下会自动刷新元件值。无论是修改后的元件值还是强制后的元件值都会得到及时更新。�

元件状态监控表可提供编辑功能、排序、查找、自动刷新显示指定元件的当前值、写入元件值、强行指定元件�变量的值、

解除强制等功能。�

元件状态监控表请参见图 ����：�

 
图2-26  元件状态监控表示意图 

2.4.7   从 RAM 中生成数据块 

从 3/& 中连续读取 ' 寄存器的数据值显示出来，结果可以合并到数据块中或者覆盖原来的数据块。�

打开从 5$0 生成数块窗口，如图 ���� 所示：�
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图2-27  RAM 生成数块窗口 

输入要读取的数据块的范围，点击从 RAM 读取按钮，执行正确后数据被读取到列表中。�

可以在显示类型中选择以 ��、��、�、� 进制来显示数据。�

读取成功后合并到数据块和覆盖数据块按钮变为可用，点击合并到数据块按钮将生成结果追加到当前数据块的内容后

面；点击覆盖数据块按钮将生成结果替代数据块中已经存在的内容。退出寄存器值读取窗口后，软件提示数据块已经发

生变化并自动打开数据块窗口。�
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第三章   软元件和数据 

本章详细讲述了 MC系列 PLC 各种软元件的定义、种类和作用。 

���� 软元件种类和作用������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 软元件概述������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 软元件一览表��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 输入点和输出点����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 辅助继电器������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 状态继电器������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 定时器�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 计数器�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 数据寄存器������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 特殊辅助继电器����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 特殊数据寄存器��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 变址寻址寄存器��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 局部辅助继电器��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 局部数据寄存器��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 软元件寻址方式���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 位串组合寻址方式（.Q 寻址方式）��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 变址寻址方式（= 寻址方式）������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 位串组合的变址寻址方式�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������'、5、9 元件对 �� 位数据的存储和寻址������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 数据����������������������������������
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3.1   软元件种类和作用 

�

3.1.1   软元件概述 

3/&
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3.1.2   软元件一览表 

0& 系列小型 3/& 的软元件种类按功能编制和划分，不同元件执行不同的功能，且寻址简便。�

0& 系列小型 3/& 的软元件一览表如下所示。�

�

表3-1  MC 系列 PLC 软元件一览表 

 

            MC100 系列 MC200 系列 MC280 系列 元件编址方式 

软元件资源注 ��

输入输出点�
��� 入���� 出（输入 ;�～
;���，输出 <�～<���）注 ��

��� 入���� 出（输入 ;�～
;���，输出 <�～<���）
注 ��

��� 入���� 出（输入 ;�～
;���，输出 <�～<���）注 ��

� 进制�

辅助继电器� ���� 点（0�～0����）� ���� 点（0�～0����）� ����� 点（0�～0�����）� �� 进制�
局部辅助继电器注 �� �� 点（/0�～/0��）� �� 点（/0�～/0��）� �� 点（/0�～/0��）� �� 进制�
特殊辅助继电器� ��� 点（60�～60���）� ��� 点（60�～60���）� ��� 点（60�～60���）� �� 进制�
状态继电器� ���� 点（6�～6����）� ��� 点（6�～6���）� ���� 点（6�～6����）� �� 进制�
定时器� ��� 个（7�～7���）注�� ��� 个（7�～7���）注�� ��� 个（7�～7���）注�� �� 进制�
计数器� ��� 个（&�～&���）注 �� ��� 个（&�～&���）注 �� ��� 个（&�～&���）注 �� �� 进制�
数据寄存器� ���� 个（'�～'����）� ���� 个（'�～'����）� ���� 个（'�～'����）� �� 进制�
数据寄存器 5� � � ����� 个（5�～5�����）� �� 进制�
局部数据寄存器注 �� �� 个（9�～9��）� �� 个（9�～9��）� �� 个（9�～9��）� �� 进制�
变址寻址寄存器� �� 个（=�～=��）� �� 个（=�～=��）� �� 个（=�～=��）� �� 进制�
特殊数据寄存器� ��� 个（6'�～6'���）� ��� 个（6'�～6'���）� ��� 个（6'�～6'���）� �� 进制�

注释：� �
�：;，< 元件的地址编号采用 � 进制编址，地址 ;�� 代表第 � 个输入点。这里输入输出点数的最大值是系统容量，实际能扩展的硬件点数需要

根据 3/& 系统配置而定（包括可用的扩展模块类型和点数、电源容量限制等）。�

�：7 元件地址按计时精度划分三类：�

�0&����0&�����0&�����

 ���PV 精度 7�～7����
 ��PV 精度 7���～7����

 �PV 精度 7���～7����

�0&�����
 ���PV 精度 7�～7����

 ��PV 精度 7���～7����
 �PV 精度 7���～7����

�：�：& 元件地址按计数值的宽度和功能划分为三类：�

 �� 位增计数器 &�～&����
 �� 位增减计数器 &���～&����

 �� 位高速计数器 &���～&����

�0&�����

 �� 位增计数器 &�～&����

 �� 位增减计数器了 &���～&����
 �� 位高速计数器 &���～&���，&����&���，&����&��� 保留�

�：部分 3/& 内部软元件资源已经保留给内部使用，用户程序内应尽量避免使用此类元件，详见附录六  保留元件表。�

�：此 � 类软元件为局部变量，不能在全局变量表中定义。在调用子程序和返回主程序时，将会清零，或根据接口参数传递功能来获得参数值或

状态�

�
�
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3.1.3   输入点和输出点

 简称 

 ; 元件(离散输入点) 

 < 元件�离散输出点� 

 作用 

它们分别是代表了硬件;端子输入状态和硬件<端子输

出状态的软元件。�

; 元件状态的采集是通过输入映象寄存器进行的。< 元

件状态的输出是通过输出映象寄存器来驱动输出电路实

现的。这两个操作都在 3/& 扫描周期模型中的 ,�2 刷新

阶段进行，如图 ��� 所示，详细情况请参见 2.1.2  PLC
运行机制（扫描周期模型）。可见在用户程序运行过程中，

3/& 对 ,�2 的响应有短暂延迟的特性，与输入滤波、通

讯、内务处理和扫描周期有关。�

执行用户程序

通讯

内务

 刷新,�2

输入滤波

按
钮
、
触
点
等
器
件

执
行
、
显
示
器
件

输出继电器延迟

 
图3-2  I/O 刷新原理 

 分类 

; 元件对应的输入通道：;�～;�� 有数字滤波功能，可

通过系统块设置滤波时间；其余;输入点均为硬件滤波。

;�～;� 可以作高速计数器软元件的计数输入端；;�～
;� 还可作为外部中断、脉冲捕捉、63' 测频指令的输入

端。�

< 元件中的 <� 和 <� 可以作为高速输出之用，其余为普

通输出端。�

 编址方式 

八进制，从地址 � 开始。主模块和 ,�2 扩展模块的 ; 元

件和 < 元件编址是连续的。对 ; 元件来说，连续编址为

;�～;�、;��～;��、;��～;��……对 < 来说，连续编

址为 <�～<�、<��～<��、<��～<��……。� �

 数据类型 

; 和 < 元件均为布尔元件（元件值为 21 或 2))）。�

 可用形式 

编程时可以采用 ; 元件的常开触点和常闭触点（通过两

种的指令引用）。常开和常闭这两种触点状态值相反，有

的场合将它们分别称为 D 触点和 E 触点。�

编程时也可以采用 < 元件的常开触点和常闭触点。�

 赋值方式 

�．; 元件只接受硬件输入状态及强制操作状态值，在用

户程序中不能通过输出及设置指令修改，也不能在系统

调试时接受写入状态值。�

�．< 元件可通过线圈输出指令来赋予其状态值，也可以

被设置状态值，在系统调试时接受强制及写入状态值。�

�．通过系统块可以设置在 6723 状态下 < 元件的输出

状态。

3.1.4   辅助继电器

 简称:  M 元件 

 作用 

系统提供给用户的一种离散型状态元件，类似于真实电

气控制电路中的中间继电器，可用于保存用户程序中的

各种中间状态。�

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。� �

 数据类型 

布尔（元件值为 21 或 2))）。�

 可用形式 

常开触点和常闭触点。�

 赋值方式 

�．指令操作；�．在系统调试时强制及写入状态值。�

 掉电保持 

状态 
设置为掉电保持的 M

元件 
非掉电保持的 M

元件 

掉电� 保存不变� 清零�

581�ĺ�6723� 保存不变� 保存不变�

6723�ĺ�581� 保持不变� 清零�

注：通过系统块设置掉电保持的地址范围。请参见 2.2.1  系统

块�

 注意 

在采用 0&EXV 协议功能时，部分 0 元件会被系统调用，

用户在编程和修改程序时请留意。
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3.1.5   状态继电器

 简称 

6 元件�

 别名 

步进状态符�

 作用 

主要用于顺序功能图的编程，作为步进状态的标志。具

体参见第七章  顺序功能图使用指南。�

 分类 

6�～6�� 为初始步进符，其余均为普通步进符。�

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。�

 数据类型 

布尔（元件值为 21 或 2))）。�

 可用形式 

�．代表步进状态（用于顺序功能图编程 67/ 指令时）；�

�．常开触点和常闭触点（不用于顺序功能图编程 67/

指令时）。其特性与 0 元件类似，编程时可以采用 6

元件的常开触点和常闭触点。 

 赋值方式 

�．指令操作；�．在系统调试时强制及写入状态值。�

 掉电保持 

状态 
设置为掉电保持的 S

元件 
非掉电保持的 S

元件 

掉电� 保存不变� 清零�

581�ĺ�6723� 保存不变� 保存不变�

6723�ĺ�581� 保持不变� 清零�

注：通过系统块设置掉电保持的地址范围。请参见 2.2.1  系
统块�

3.1.6   定时器 

 简称 

7 元件 

 作用 

7 元件是一个复合型的软元件，它包含了一个字元件（��
字节）和一个位元件。7 字元件记录 �� 位的计时值，可

以作为数值在程序中使用；7 位元件反映计时器线圈状

态，用于逻辑控制。�

7位元件

7字元件

�位状态位

符号位
最高位

��位

最低位

 
图3-3  T 元件 

 分类 

7 元件的计时精度有 � 种。如下表所示为不同地址段的

7 元件及其对应的计时精度，使用时需要注意。�

T 元件 计时精度 
7�～7���� 100ms 精度 

7���～7���� 10ms 精度 
7���～7���� 1ms 精度 

�
计时精度为 �PV 的 7 元件，其计时为中断触发，与 3/&
扫描周期无关，因此计时的动作时间最准确。计时精度

为 ��PV 和 ���PV 的 7 元件，计时值的刷新和动作时间

与 3/& 扫描周期有关。�

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。�

 数据类型 

布尔（元件值为 21 或 2))），字。�

 可用形式 

7 元件的计时和动作方式取决于调用它的计时指令。指

令共有 � 种：接通延时计时指令、断开延时计时指令、

记忆型接通延时计时指令、不重触发单稳计时指令。有

关这 � 种指令的说明请参阅第五章  基本指令说明�

 赋值方式 

�．指令操作；�．在系统调试时强制及写入状态值。�

 掉电保持 

状态 
设置为掉电保持的 T
元件（仅 MC200 系

列） 

非掉电保持的 T 元

件 

掉电� 保存不变� 清零�

581�ĺ�6723� 保存不变� 保存不变�

6723�ĺ�581� 保持不变� 清零�

注：通过系统块设置掉电保持的地址范围。请参见 2.2.1  系
统块�

�

 注意 

7 元件最大计时值为 �����，预设值为－�����～�����。
由于 7 元件是以计时值大于或等于预设值为动作条件
的，因此将预设值设置为负数没有实际意义。�
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3.1.7   计数器

 简称:  C 元件 

 作用 

& 元件是一个复合型的软元件，它包含了一个位元件和

一个单字或双字元件（� 字节或 � 字节）。& 字元件记录

�� 位或 �� 位的计数值，& 位元件反映计数器线圈状态。

& 字元件可以作为数值在程序中使用，& 位元件用于逻

辑控制。�

& 位元件

�� 位计数器

�位状态位

符号位
最高位

��位

最低位

��位计数器

符号位
最高位

��位

最低位

��位  
图3-4  C 元件 

 分类 

�� 位计数器和 �� 位计数器两类。�

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。� �

 数据类型 

布尔（元件值为 21 或 2))），单字或双字。�

 可用形式 

调用 & 元件的计数指令有 � 类，分别是 �� 位增计数器

指令、�� 位循环计数指令、�� 位增减计数指令、高速 ,�2
指令。有关这 � 类指令的说明请参阅第五章  基本指令

说明和第六章  应用指令说明。& 元件分类如下表所示。�

C 元件 计数功能 适用的指令类型 

&�～&���� �� 位增计数器�
�� 位增计数指令�
�� 位循环计数指令�

&���～&���� �� 位增减计数器� �� 位增减计数指令�
&���～&���
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3.1.9   特殊辅助继电器 

 简称 

60 元件 

 作用 

60 元件是与 3/& 系统功能密切相关的软元件。60 元

件反映了 3/& 系统功能、状态。有关所有 60 元件的详

细功能说明，请参阅本手册附录一  特殊辅助继电器的

相关内容。�

 分类 

常用的此类元件有：�

 60�：监控运行位，在 581 状态下保持 21 状态。�

 60�ঘ4
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3.1.11   变址寻址寄存器

 简称:Z 元件 

 作用 

�� 位寄存器元件，可存储符号整数数据。有关变址寻址

的内容，请参阅 3.2.2  变址寻址方式（Z 寻址方式）。�

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。�

 数据类型 

字元件。�

 可用形式 

用于变址寻址功能。要使用 = 元件时，先对 = 元件写入

地址偏移量的数据。�

 赋值方式 

�，指令操作；�，在系统调试时强制及写入状态值。

3.1.12   局部辅助继电器

 简称 

/0 元件 

 作用 

/0 元件是局部变量。在主程序及子程序中可应用 /0
元件。它们是在各独立程序体内（主程序、子程序和中

断程序）局部有效的变量元件，因此，在不同程序体之

间是不能直接共用任何 /0 元件的状态的。在用户程序

执行中离开了某一个程序体，系统就会重新定义 /0 元

件。在返回主程序或调用子程序时，重新定义的 /0 元

件的值将会被清零，或者根据接口参数传递功能来获得

相应的状态。�

可用于定义子程序的接口参数，实现接口参数传递功能。

详细内容请参阅 4.4  子程序。�

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。� �

 数据类型 

布尔（元件值为 21 或 2))）。�

 可用形式 

常开触点和常闭触点。�

 赋值方式 

�．指令操作；�．在系统调试时强制及写入状态值。�

�

3.1.13   局部数据寄存器

 简称 

9 元件�

 作用 

9 元件是局部变量。在主程序及子程序中可应用 9元件。

它们是在各独立程序体内（主程序和子程序）局部有效

的变量元件，因此，在不同程序体之间是不能直接共用

任何 9 元件的数据的。在用户程序执行中离开了某一个

程序体，系统就会重新定义 9 元件。在返回主程序或调

用子程序时，重新定义的 9 元件的值将会被清零，或者

根据� 接口参数传递功能来获得相应的数据。�

9 元件可用于定义子程序的接口参数，实现接口参数传

递功能。详细内容请参阅 4.4  子程序。 

 编址方式 

十进制，从地址 � 开始。�

 数据类型 

布尔（元件值为 21 或 2))）。�

 可用形式 

字元件，可保存数值类型的信息�。�

 赋值方式 

�．指令操作；�．在系统调试时强制及写入状态值。�

�
�
�
�
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3.2   软元件寻址方式 

3.2.1   位串组合寻址方式（Kn 寻址方式） 

 位串组合寻址方式概念 

位串组合寻址方式（.Q 寻址方式）是将位元件串组合成字或长字使用。�

 位串组合寻址方法 

位串组合寻址格式为 .（Q）（8），其中 Q 是一个 �～� 的整数，表示元件串长度为 Q×� 位。8 代表元件串的起始位元件

地址。�

具体示例：�

�．.�;� 代表：� 位长的位串（;�，;�，;�，;�）组成的一个字使用。�

�．.�<� 代表：�� 位长的位串（<�，<��，<��，<��），（<��，<��，<��，<��），（<��，<��，<��，<��）组成一

个字使用。�

�．.�0� 代表：�� 位长的位串 0�，0�，0�，0�«，0�� 组成一个字使用。�

�．.�0� 代表：�� 位长的位串 0�，0�，0�，0�«，0�� 组成一个双字使用。�

 Kn 寻址方式数据存储格式 

举例说明一个具体的数据在 .Q 寻址方式中是如何存储的：�

029������������.�0�（等价于 029�������.�0� 或 029�����.�0�）。当该指令执行后，.�0� 具体存储格式见下表：�

数据 最高位 中间位 最低位 
.�0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0��
������ �� �� �� �� �� �� �� ��

�
 位串组合寻址的注意事项 

如果指令的目的操作数使用 .Q 寻址方式，而需要存储到目的操作数的数据宽度大于 .Q 寻址所指定的宽度时，系统按保

留低位部分，舍去高位部分的规则存储数据。�

以下举例说明该种情况：�

执行指令“'%,76�����)))))))��.�0�”。�

该指令执行后，操作数 �（.�0�）本应存储的运算结果为 ��＃�F（��），但因为 .�0� 能存储的数据的宽度为 �，不能

完整地存储运算结果 ��＃�F，运算的高位部分将被舍去，所以结果操作数 � 实际结果为：.�0� ��＃F（��）。�

3.2.2   变址寻址方式（Z 寻址方式） 

 变址寻址概念 

0&�����0&��� 系列 3/& 提供变址寻址方式（= 寻址方式），用户可通过使用 = 元件（变址寻址寄存器），达到对元件进

行间接寻址访问的目的。�

 Z 寻址方式使用方法： 

变址寻址的目标地址 元件基地址＋= 元件中存储的地址偏移量。�

例如：�

变址寻址 '�=�（其中 =� �），表示 '� 为变址寻址的基地址，变址寻址的地址偏移量存储在 =� 中（地址偏移量等于 �），
目标地址应为 '��

因此在 =� � 的情况下，这两条指令“029� � ��� � '�=�”和“029� � ��� � '�”是等效的，指令有效执行后 '� 都会被

赋值 ��。

 变址寻址示例

�．位元件变址寻址示例�

/'� � 0���

029� � �� � =��
6)75� � ;�=�� � 0�� � �� � ��
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以上命令实际等价于：�

/'� � 0����
6)75� � ;�� � 0�� � �� � ��

其寻址过程如下：�

=� ��

;�=�� �;（�＋=�）�  �;��

�．字元件变址寻址示例�

/'� � 0����

029� � ��� � =���
029� � '���=��� � � '�� �

以上命令等价于：�

/'� � 0����
029� � '���� � '�� �

其寻址过程如下：�

=�� ���

'����=��� �'（���＋=��） �'����

 变址寻址方式的注意事项 

�．在变址寻址方式（= 寻址方式）中，= 元件存储地址偏移量，总是被系统当作符号整数处理，即 = 寻址方式支持负地

址偏移量。�

例如：�

029� � ���� � =���
029� � '���=��� � '�� �

以上命令等价于：�

029� � '��� � '��

�．60 元件、6' 元件不支持变址寻址方式。 

�．在使用 = 寻址方式时，用户应避免发生 = 寻址越界的情况，例如：'����=�（其中 =� �）就发生了 = 寻址越界情况

（' 元件的最大地址为 '����）。�

3.2.3   位串组合的变址寻址方式

位串组合寻址方式也可配合变址寻址方式使用，即形

如 .�;�=��。�

这种寻址方式首先通过=寻址确定位串组合的起始位

元件的地址，再通过 .Q 寻址确定位串的长度。�

以下示例说明具体的寻址过程：�

/'� � 0��
029� � �� � =���

029� � .�;�=��� � '�� �

以上命令等价于：�

/'� � 0��
029� � .�;�� � '�� �

其寻址过程如下：�

=�� ��

.�;�=�� .�;（�＋=��） .�;�

3.2.4   D、R、V 元件数据的存储和寻址 

�� � ,17 型：�

符号位� 高位←数据位→低位�
%LW��� ��� ��� ��� ��� ��� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

�� � ',17 型：�

'�5��
符号位� 高位←数据位高 �� 位→低位�

%LW��� ��� ��� ��� ��� ��� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

'���
�5����

高位←数据位低 �� 位→低位�

%LW��� ��� ��� ��� ��� ��� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

�� � :25' 型：�
高位←数据位→低位�

%LW��� ��� ��� ��� ��� ��� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

�� � ':25' 型：�

'�5��
高位←数据位高 �� 位→低位�

%LW��� ��� ��� ��� ��� ��� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

'���
�5����

高位←数据位低 �� 位→低位�

%LW��� ��� ��� ��� ��� ��� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��
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 32 位数据在 D、R、V 元件中的存储方式 

',17、':25'、5($/ 型的数据都是 �� 位宽度的，而一个 '、5 或 9 元件只有 �� 位宽度，因此需要两个地址连续的

'、5 或 9 元件存储 �� 位数据。�

0&��� 系列 3/& 采用 %LJ� (QGLDQ 方式存储 �� 位数据，即小地址编号的元件用于存放 �� 位宽度数据的高字，大地址编

号的元件存放 �� 位宽度数据的低字。�

例如：无符号长整数数据 ����)($�B��'$ 存放在（'�，'�）元件中，其实际存放格式如下表：�
'�� �[)($��
'�� �[���'$�

 D、R、V 元件地址寻址 32 位数据 

一个 '、9 元件地址可寻址一个 �� 位数据（如 ,17、:25' 型数据），也可寻址到一个 �� 位数据（如 ',17、':25'
型数据）。�

如果指令操作数引用了 '、5 地址或 9 元件地址，那么该地址是代表一个 �� 位数据，还是代表一个 �� 位数据，将由操

作数的数据类型决定。�

例如：�

在指令“029� � ������ � '�”中，地址 '� 只寻址单独的 '� 元件，这是因为 029 指令的操作数 � 的数据类型是 :25'
型。�

而在指令“'029� � ���� )($���'$� � '�”中，地址 '� 代表了 '� 开始的两个连续字元件 '�，'�，这是因为 '029
指令的操作数 � 的数据类型是 ':25' 型。�

3.3   数据 

3.3.1   进制的基本知识 

�

十进制数 

在十进制数中，每一位有 �～� 十个数码，所以计数的基数是 ��，超过 � 的数必须用多位数表示，其中低位和相邻高位之间

的关系是“逢十进一”，故称十进制数�

�

二进制数 

目前在数字电路中应用最广泛的是二进制数，因此 0& 系列 3/& 中的运算都是二进制数运算。在二进制数中，每一位仅有 �

和 � 两个可能的数码，所以计数基数为 ��。低位和相邻高位间的进位关系是“逢二进一”，故称为二进制。�

其计算有：��� �，��� �；��� ����� ���注：有进位时用两位来表示�。�

在 0& 系列 3/& 中，用到的位数有 �ELW��E\WH��ZRUG��ZRUG 组成。其用二进制表示如下：�

�%LW� �

��

�

�%\WH 由 �%LW 组成，其表现形式如下：�

�� �� �� �� �� �� �� ��

�

�:RUG 由 ��%LW 组成其表现形式如下：�

�� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

�

�:RUG 由 ��%LW 组成其表现形式如下：�

�� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��
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十六进制数 

十六进制数的每一位有十六个不同的数码，分别用 �～�、$����、%����、&����、'����、(����、)����表示。由于目前的 3/&

中普遍采用 � 位、�� 位和 �� 位二进制数并行运算，而 � 位、�� 位和 �� 位得二进制数可以用 � 位、� 位、� 位的十六进制数表示，

因而用十六进制符号书写十分简便。�

八进制数 

在八进制数中，每一位有 �～� 八个数码，所以计数的基数是 �，超过 � 的数必须用多位数表示，其中低位和相邻高位之间的

关系是“逢八进一”，故称十进制数�

数制转换 

权重：和数制中的数位相对应，代表此数据为上一个单位所代表的数值的大小。�

十进制数中：�����������««««««�

二进制数中：��������««««««�

十六进制数中：�����������««««««�

八进制数中：��������««««««�

�

二 - 十转换 

把二进制数转换成等值的十进制数称为二� �� 十转换。转换时只要将二进制数按照权重展开，然后把所有各项的数值按照十

进制数相加，就可以得到等值的十进制数了。�

例如：�%LW 二进制数 �������� 其转换成十进制数为：�

�×����×����×����×����×����×����×����×��� ����。�

�

十六 – 十转换 

把十六进制数转换成等值的十进制数称为十六� �� 十转换。转换时只要将十六进制数按照权重展开，然后把所有各项的数值

按照十进制数相加，就可以得到等值的十进制数了。�

例如：�� 位的十六进制数 $&�) 其转换成十进制数为：�

$×����&×�����×����)×���� ������。�

有符号数与无符号数�

3/&� 内部的数据可以进行四则运算，运算结果可能产生负数，这样的计算结果就产生了“有符号数”，事实上 0&� 内部的寄

存器 '、��ELW� 计数器 &� 的数据、所有四则和函数运算指令都可按“有符号数”进行运算操作。�

��ELW 的 '� 寄存器中最高位（ELW��）便用于代表值的符号，因此 ' 寄存器值的取值范围是�������～������。当用双字（��ELW，

�� 个连续的 '� 寄存器）表示一个数据时，用最高位（ELW��）代表值的符号，因此 ' 寄存器值的取值范围是��������������～

�������������。�

当符号位为 �� 时，表示为正数，故 �:RUG� 的正数是最大值为十六进制格式的 �)))，即 �����；�:RUG� 的正数是最大值为十

六进制格式 �)))))))，即 �������������。�

当符号位为 �� 时，表示为正数是其数值的补码，其绝对值的计算方法是“先将有符号数逐位取反，然后再加 �”。�

�

浮点数 

浮点数在 3/&（或计算机）中用以近似表示任意实数，具体格式是由一个整数或定点数（即尾数）乘以某个基数（计算机中

通常是 �）的整数次幂，这种表示方法类似于基数为 �� 的科学记数法。�

一个浮点数 D 由两个数 P 和 H 来表示：D� �P�î�EAH。其中 P� 为尾数，形如±G�GGG���GG；E� 为基数；H 为指数。例如 ���������

用十进制浮点数表示就可为 ������×����因尾数有四舍五入，精度有下降。但可以看到，使用浮点数可表示更大范围的数值。�
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在 3/& 或计算机内使用的浮点数，都采用了国际标准的格式，为了计算的方便，仪表都采用二进制浮点数格式。一个浮点

数占用 ��ELW� 的存储器单元。实际使用浮点数时，并不需要用户对浮点格式有特别的了解，计算机会对输入的实数自动作标准格

式化处理。�

浮点计算是指浮点数参与的运算，这种运算通常伴随着因为无法精确表示而进行的近似或舍入。在 3/& 中有模拟量信号处

理和运算时，可能用到浮点数。�

�

3.3.2   数据类型 

指令的操作数都带有数据类型属性，共支持六种数据类型，见下表。�

表3-2  操作数的数据类型 

数据类型 类型说明 数据宽度 范围 

%22/� 位� �� 21、2))（�、�）�

,17� 符号整数� ��� －�����～������

',17� 符号长整数� ��� －����������～�����������

:25'� 字� ��� �～�����（����～���))))）�

':25'� 双字� ��� �～����������（����～���))))))))）�

5($/� 浮点数� ��� ±��������(���～±��������(＋�� 注��

注释：�
;�EXLOGHU� 中关于浮点数的显示�

D�当浮点数的十进制值小于 (�� 或者大于 (� 时，;�EXLOGHU� 才会采用科学计数方法显示，此时可以最多提供十进

制 � 位有效位，并且最后一位按照³四舍五入´的方式进行。（浮点数位负数时的范围是：�(� 到�(��）�
E�� 当浮点数的十进制值在 (�� 和 (�� 之间或者 (� 到�(�� 之间是，;�EXLOGHU 直接用普通方式显示。当浮点数位正

数时，浮点数的小数位最多可以精确到小数点后第 � 位，而浮点数为负数时，最多只可以精确到小数点后第 � 位。不

管浮点数能精确到第几位，最后一位数都是以³四舍五入´进行的。�

3.3.3   元件与数据类型的匹配关系 

指令操作数所选用的元件类型应与数据类型保持一定的匹配关系，适用元件与数据类型的匹配关系见下表。�

表3-3  元件与数据类型的匹配关系 

数据类型 软元件 

%22/�
� � � � � � � � � &� 7� � � �

;� <� 0� 6� /0� 60� � � � � � � � �

,17�
常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5�

� � � � � � � � � � � � � �

',17�
常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5�

� � � � � � � � � � � � � �

:25'�
常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5�

� � � � � � � � � � � � � �

ᑨᮠ�
ᑨᮠ

�
ᑨᮠ

�
ᑨᮠ

�

ᑨᮠ�
ᑨᮠ

�

ᑨᮠ


ᑨᮠ� ᑨᮠ

�ᑨᮠ � ᑨᮠ
�

ᑨᮠ
�

ᑨᮠ ᑨᮠ
�ᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠᑨᮠ
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3.3.4   常数 

用户可使用常数作为指令的操作数，0&��� 系列 3/& 支持多种常数方式输入，常数的表达形式见下表所示：�

表3-4  常数的表达形式 

常数类型 表达示例 有效范围 说明 

常十进制 �� 位符号整数� －����� －�����～������ �

常十进制 �� 位无符号整数� ������ �～������ �

常十进制 �� 位符号整数� －����������� －����������～����������� �

常十进制 �� 位无符号整数� ����������� �～����������� �

十六进制 �� 位常数� ����)(�� ����～���))))�

十六进制，八进制，二进制常数本身

无正负含义。� �

选用十六进制，八进制或二进制常数

作为指令操作数，操作数的正负及大

小，要根据其操作数的数据类型决定�

十六进制 �� 位常数� ���)'�($)(�� ����～���))))))))�

八进制 �� 位常数� ������� ���～���������

八进制 �� 位常数� �������� ���～��������������

二进制 �� 位常数� ����������� ���～�������������������

二进制 �� 位常数� ���������������
���～�������������������

�����������������

单精度浮点常数�
－������(����
������(＋��
����� 

±��������(���～±��������(＋���
符合 ,(((���� 标准。�

编程软件可以显示、输入 � 位有效精

度的浮点常数�

�
�
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第四章   编程概念 

本章详细介绍了 0& 系列小型 3/& 编程的相关内容，包括所采用的编程语言、程序要素；介绍子程序的编程和使用；最后

介绍了指令的一些通用说明。�
���� 编程语言介绍�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

������ 梯形图（/$'）����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 指令列表（,/）����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 顺序功能图（6)&）���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 程序要素���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 用户程序���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 系统块�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 数据块�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 程序的块注释和变量的注释���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 块注释�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 变量的注释������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 

���� 子程序������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 子程序概念������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 子程序的使用注意事项������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 子程序变量表定义������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 子程序参数传递����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 子程序的使用示例������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 指令通用说明�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 指令的操作数��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 标志位�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 指令的使用限制����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�

�

�
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4.1   编程语言介绍 

编程语言有三种：梯形图（/$'）、指令列表（,/）、顺序功能图（6)&）。�

4.1.1   梯形图（LAD） 

 梯形图概念 

梯形图是一种与电气（继电器）控制图相类似的图形化 3/& 编程语言，是一种广泛使用的 3/& 编程语言。其主要特点

包括：�

�．带有左母线，而右母线省略。�

�．所有控制输出元件（线圈ˀ�

（％䱂쭁펑兀萀
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4.1.2   指令列表（IL） 

指令列表是文本化的用户程序，是用户编写的指令序列集。�

存储在 3/& 主模块中用于执行的用户程序，实际上是主模块可识别的指令序列，系统逐条执行序列中的每一条指令，实

现用户程序的控制功能。�

下图是梯形图转换成指令列表的示例。�

梯形图 指令列表 

� �

/'� � � � � � � ;��
25� � � � � � � ;��
$1'� � � � � � ;���
036�
287� � � � � � <��
$1'� � � � � � ;��
287� � � � � � <��
033�
$1'� � � � � � ;��
036�
287� � � � � � <��
$1'� � � � � � ;��
$1'� � � � � � ;��
287� � � � � � <��
05'�
/'� � � � � � � � ;��
$1'� � � � � � ;��
/'� � � � � � � � ;��
$1'� � � � � � ;���
25%�
$1%�
287� � � � � � <��
033�
287� � � � � � <��

4.1.3   顺序功能图（SFC） 

顺序功能图是一种图形化的用户程序框架设计语言，通常用于实现顺序控制功能。�

顺序控制是指可划分多个工序（处理步骤），并按一定工作顺序进行处理的控制过程。�

按顺序功能图设计出的用户程序，程序结构与实际的顺序控制过程相符合，比较直观清晰。�

下图是一个简单顺序功能图的示例。�

�
�

图4-3  顺序功能图示例 
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4.2   程序要素 

用户程序、系统块和数据块，被称程序要素。用户可以通过编程修改三种程序要素。�

4.2.1   用户程序 

用户程序是用户所编写的程序代码，经过编译后形成可执行的指令序列，下载到控制器，由控制器执行用户程序的控制

功能。�

用户程序由主程序、子程序、中断程序三类程序体（328）构成。�

 主程序（MAIN） 

主程序是用户程序的主体和框架。系统处于运行状态时，主程序被循环执行。�

任一用户程序有且只有一个主程序。�

 子程序（SBR） 

子程序是一段结构和功能上独立的、可以被其他程序体调用的用户程序，通常具有调用操作数接口，只在被调用时被执

行。�

一个用户程序可以没有子程序，也可包含一个或多个子程序。�

 中断程序（INT） 

中断程序是处理特定中断事件的用户程序段。某个特定的中断事件总是对应于特定的中断程序。�

只要中断事件发生，一个正常的扫描周期将被打断，用户程序流自动跳转到中断程序执行，直至执行到中断返回指令系

统才又恢复到正常的的扫描周期流程上。�

一个用户程序可以没有中断程序，也可包含一个或多个中断程序。�

4.2.2   系统块 

系统块中包含多个系统配置选项，用户通过修改、编译、下载系统块，达到配置主模块运行模式的目的。�

详细的系统配置项的使用方法请参阅本手册 2.2.1  系统块，或参阅《;B%XLOGHU 编程软件用户手册》中关于系统块的相

关介绍。�

4.2.3   数据块 

数据块包含 ' 或 5 元件设置数值，当数据块下载到控制器中，指定 ' 或 5 元件将被赋予设置值，从而达到批量设定 '
或 5 元件值的目的。�

如果控制器被配置为在数据块有效工作模式下，在用户程序运行前，数据块中指定的 ' 或 5 元件将按数据块中内容进行

初始化。�

4.3   程序的块注释和变量的注释 

4.3.1   块注释 

在编程时，可以在程序中添加块注释，块注释以文字方式来说明相关的某段程序。每个块注释都会占用一整行的空间。�

在程序中右击鼠标，打开右键菜单，选中行插入，则可在程序中插入空行。一般应该先以空行作为程序块分界。�

需要输入块注释时，首先选择一个空行，然后从右键菜单中选择插入块注释，如下图所示：�
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图4-4  添加块注释 

在弹出的块注释对话框中输入注释文字并确认，如下图所示：�

 
图4-5  块注释输入对话框 

软件会自动在所输入的文字两侧分别加上“�
”和“
�”，并以绿色显示，如下图所示：� �

 
图4-6  程序中的块注释 

由于块注释会占用整行空间，因此如果某行已经存在其他元件，则此行不能再输入块注释；同理，已经被块注释占用的

行，也不能再输入其他任何元件。�

4.3.2   变量的注释 

变量可以在全局变量表和局部变量表中定义（具体定义方法请参见 2.2.3  全局变量表和 4.4.3  子程序变量表定义），正

确定义的变量可以在梯形图中使用。需要使用某个地址时，可以用代表此地址的变量名来代替，以增强程序的可读性。

下图是全局变量表中定义的变量：�
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图4-7  全局变量表中定义的变量 

 

5F0;�²�%

5F0;�²�%

5F0;�²�%

5F0;�²�%


�1�


�1���

5F0;�²�%5F0;�²�%

��

��


4 �� �� ��

��

�ž�v
�

5F0;�²�%

5F0;�²�%

��


4

��������

�ž�v
�

��

5F0;�²�%
�1�

��



��� 第四章� � 编程概念�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

 
图4-10  显示元件注释时的梯形图程序 

 注意 

对于 0&���、0&��� 系列产品，全局变量表及局部变量表在编译后可下载到 3/& 保存。这些注释的保存需要备份电池
支持。电池失效可能导致注释丢失，不能上载注释，并且系统会报出用户信息文件错误，但不会影响用户程序的正常执
行。�

4.4   子程序 

4.4.1   子程序概念 

子程序是一种独立的程序体，可以被主程序或其他子程序调用。子程序是用户程序的可选构成部分。�

使用子程序编写用户程序具有以下优点：�

�．可减少用户程序的尺寸，功能相同的重复用户程序代码段，可以编写成为一个子程序反复调用。�

�．使程序的结构更加清晰，特别是可以简化主程序结构。�

�．提高用户程序的可移植性。�

4.4.2   子程序的使用注意事项 

在编写或调用子程序时，应注意以下事项：�

�．支持子程序的镶嵌调用，最大镶嵌调用层数为 � 层。�

下例演示了一个合法的 � 层镶嵌调用关系：�

0$,1→6%5�→6%5�→6%5�→6%5�→6%5�→6%5�。�

（→代表使用 &$// 指令调用相应的子程序）�

�．不支持子程序的递归调用和循环调用。�

如下两种示例，演示了非法的子程序调用关系：�

 0$,1→6%5�→6%5�（递归调用，非法）�

 0$,1→6%5�→6%5�→6%5�（循环调用，非法）�

�．一个用户程序中可最多可定义 �� 个子程序。�

�．一个子程序的变量表内最多可定义 �� 个位型和 �� 个字型变量。�

�．子程序调用时，应注意 &$// 指令中填写的操作数的属性应与子程序的变量表中定义的变量属性相匹配，编译器将

检查匹配的正确性。�

�．中断程序中不允许调用任何子程序。�

4.4.3   子程序变量表定义 

 子程序变量表 

子程序变量表作用是声明子程序的接口参数和局部变量（统称为变量），并规定它们的使用属性。�
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 子程序变量的属性项说明 

子程序的接口参数和局部变量（统称为变量）具有以下属性：�

�．变量地址�

每个子程序接口参数或局部变量都被分配一个固定的 /0 元件或 9 元件地址。该地址是编程软件根据变量的数据类型，

按地址连续的原则自动分配给子程序接口参数或局部变量的。�

�．变量名称�

可以为子程序接口参数或局部变量取一个变量名称（别名），在程序中可以使用变量名称引用的方式使用变量。�

�．变量类型�

子程序接口参数或局部变量分为 ,1 型、287 型、,1B287 型、7(03 型：�

 ,1 型变量在子程序被调用时，用于传递子程序的输入值。�

 287 型变量在子程序返回时，用于为传递子程序调用返回值。�

 ,1B287 型变量在子程序被调用时，用于传递输入值。在子程序返回时，用于传递调用返回值。�

 7(03 型变量只作为子程序范围内有效的局部变量使用。�

�．变量数据类型�

变量数据类型属性规定了变量的数据宽度及数据范围，下表列出了变量数据类型的种类：�

表4-1
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图4-11  子程序 SBR_1 的编写过程

 

图4-12 

步骤 3：编写主程序，调用子程序�

在主程序中使用 &$// 指令调用子程序 6%5B�。�

整个主程序的代码如下：�

LD  M0 
CALL  SBR_1  3  2  D0 

可使用参数传递对应关系表，填写调用子程序时带入或返回的参数。�

 带入参数 ,1� 传递了常整数 ��

 带入参数 ,1� 传递了常整数 ��

 返回值 287� 传递给 '��

见下图：�

,º5L�ÏE�˜

�� ����

�6�%�5�B

��

�Ö见下图

见下图

见下图
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4.5   指令通用说明 

4.5.1   指令的操作数 

指令的操作数可分为以下两类。�

 源操作数：指令对其数据进行读取，用于运算处理。在指令说明中用 6 来表示，多于 � 个的，用 6�、6�、6�等表示。�

 目的操作数：指令对目的操作数进行控制或输出。在指令说明中用 ' 来表示，多于 � 个的，用 '�、'�等表示。�

操作数有位元件，也有单字元件或双字元件，还有常数。具体请参阅第五章和第六章相关指令的详细说明。�

4.5.2   标志位 

指令运算可能会对三种标志位产生影响。�

 零标志 SM180 

指令运算产生零结果的，置零标志。�

 进位标志 SM181 

指令运算有进位的，置进位标志。�

 借位标志 SM182 

指令运算有借位的，置借位标志。�

4.5.3   指令的使用限制 

一些指令的应用有一些限制条件，以下列举了其中的一部分。具体请参阅相关指令详细说明。�

 硬件资源独占 

有的指令执行时，会占用硬件资源，与此硬件资源相关的其它指令就不能同时使用。�

例如：高速计数指令、63' 测频指令等，任意一条这种指令都会占用 ;�～;� 的某些输入点。这些指令同时使用都会相

互冲突。�

 时间独占 

有些指令执行时会持续一个时间段。因此使用这些指令时，需要保证指令有足够的时间来完成功能，在系统运行某一确

定时刻只能执行 � 条。�

例如：由于通讯的时间性，对自由口发送指令 ;07，同一时刻只能执行 � 条；同样，自由口接收指令 5&9 也是如此。

每次 0RGEXV 指令在执行时，也会有一段时间的独占情况。对高速输出指令、定位指令、变频器指令等也都有同样的情

况。�

 指令应用范围限制 

有些指令的使用范围受限，在某种环境下不能使用。�

例如：MC/MCR 指令对不能在SFC 顺序功能图编程的步进状态中使用。�
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第五章   基本指令说明 

本章详细介绍了 MC 系列小型 PLC 的基本指令，内容包括指令格式（形式）、操作数、影响标志位、功能、示例、时序图

等。 

���� 触点逻辑指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������/'：常开触点指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������/',：常闭触点指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������$1'：常开触点与指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������$1,：常闭触点与指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������25：常开触点或指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������25,：常闭触点或指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������287：线圈输出指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������$1%：能流块与指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������25%：能流块或指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������036：输出能流入栈指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������05'：读输出能流栈顶值指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������033：输出能流栈出栈指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������(8：上升沿检测指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������('：下降沿检测指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������,19：能流取反指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������6(7：线圈置位指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������567：线圈清除指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������123：空操作指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 

���� 主控指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0&：主控指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0&5：主控清除指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����6)& 指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������67/：6)& 状态装载指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������6(7�6[[：6)& 状态转移���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������287�6[[：6)& 状态跳转��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������567�6[[：6)& 状态清除���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������5(7：6)& 程序段结束������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 计时器指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������721：接通延时计时指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������7215：记忆型接通延时计时指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������72)：断开延时计时器指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������7021：不重触发单稳计时指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 计数器指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������&78：�� 位增计数器指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������&75：�� 位循环计数指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������'&17：�� 位增减计数指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
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5.1   触点逻辑指令 

5.1.1   LD：常开触点指令 

梯形图： 

� �/'�
 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：LD  （S）  步长 1 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� %22/� ;� <� 0� 6� /0� 60� � '[�\
� � &� 7� � � �

�

� � 只有 0&��� 支持�

 

操作数说明 

S：源操作数�

功能说明 

连接左母线，用于接通（状态 21）或断

开（状态 2))）能流。 

  使用示例 
�

�

/'� � � 0��

287� � <��

当 0� 为 21 时，<� 输出 21。使用

示例�

�

� � � /'�'���� �

287�<��

当 '� 的第 � 位为 � 时，<� 输出为 21。�

注意事项 

对于 0&��� 系列的触点逻辑指令，当操作数为 0����～0����

时，步长为各指令所指步长加 �。�

对于 0&��� 系列触点逻辑指令，当操作数为 0����～0�����、
&���～&���、7���～7���、6�～6���� 时，步长为各指令所指步

长加 �。当操作 '[�\时，步长为 �。�

5.1.2   LDI：常闭触点指令 

梯形图： 

� �
/',�

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：LDI  （S）  步长 1 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� %22/� ;� <� 0� 6� /0� 60� � � '[�\
� � &� 7� � � �

�

� � 只有 0&��� 支持�

�

操作数说明 

S：源操作数�

功能说明 

连接左母线，用于接通（状态 2))）或

断开（状态 21）能流。 

  使用示例  

  

 
/',� � � 0��
287� � <��

  当 0� 为 2)) 时，<� 输出 21。�

注意事项 

对于 0&��� 系列的触点逻辑指令，当操作数为 0����～0����
时，步长为各指令所指步长加 �。�

对于 0&��� 系列触点逻辑指令，当操作数为 0����～0�����、
&���～&���、7���～7���、6�～6���� 时，步长为各指令所指步

长加 �。当操作 '[�\时，步长为 �。�
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5.1.3   AND：常开触点与指令 

梯形图： 

� � �

形图
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操作数说明 

S：源操作数�

功能说明 

将指定触点（S）的 21�2)) 状态和当前能流作“或”

运算后，赋给当前能流。 

  使用示例  

  

  

/'� � � 0��
25� � � 0��
287� � <��

  当 0� 或 0� 为 21 时，<� 输出 21。�

5.1.6   ORI：常闭触点或指令 

梯形图： 

� �

�

� �

�
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5.1.8   ANB：能流块与指令 

梯形图： 

� � �

� �
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5.1.10   MPS：输出能流入栈指令 

梯形图：

�
� �

036�
�

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：MPS  步长 1 

功能说明 

将当前能流值压栈保存，供后续的

输出࠯䜀令
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5.1.13   EU：上升沿检测指令 

梯形图： 
� �(8�

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：EU 步长 2 

功能说明 

比较本次扫描与上次扫描输入能流的变化。

能流有上升沿变化时（2))→21），本扫描

周期内输出有效。 

 使用示例  

 

�

/'� � � � 0��
(8�
6(7� � � <��
�

5.1.14   ED：下降沿检测指令 

梯形图： 

� �('�
 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：ED 步长 2 

功能说明 

比较本次扫描与上次扫描输入能流的变化。能流有

下降沿变化时（21→2))），本扫描周期内输出有效。 

 示例的时序图 

 ��

����

����

����

��

 



第五章� � 基本指令说明� ���

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

 注意事项 

在梯形图中能流取反指令应和触点元件串联使用，不能和其它触点元件并联使用。�

,19 不可作为输入并联支路第一个指令使用。�

在梯形图中能流取反指令不能直接接左能流母线。 

以下是 ,19 指令在梯形图中错误使用的示例：�

�

5.1.16   SET：线圈置位指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：SET（S） 步长 1 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� %22/� � <� 0� 6� /0� 60� � '[�\� � &� 7� � � �

�

操作数说明：S：源操作数 

功能说明 

当能流有效时，D指定的位元件将被置位。 

 使用示例 

 

� �

/'� � 0��
6(7� � 0��

5.1.17   RST：线圈清除指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：RST（S） 步长 1 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� %22/� � <� 0� 6� /0� 60� � '[�\� � &� 7� � � �

操作数说明 

S：源操作数�

功能说明 

当能流有效时，指定位元件（D）将被清零。 

  使用示例  

  

� �

/'� � 0��
567� � 0��

  注意事项：如果 ' 为 & 元件，所对应计数值也将被清零；

如果 ' 为 7 元件，所对应计时值也将被清零。 

5.1.18   NOP：空操作指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：NOP 步长 1 

功能说明 

该指令不产生任何动作。 

 注意事项 

在梯形图中，该指令不能直接连接左能流母线。�

 

�
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5.2   主控指令 

5.2.1   MC：主控指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：MC（S） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � �

�
操作数说明�

S：源操作数�

5.2.2   MCR：主控清除指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：MCR（S） 步长 1 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � �

�

操作数说明 

S：源操作数�

功能说明 

�．0& 与 0&5 指令匹配成一个 0&�0&5 结构。0& 指令代表

着一个 0&�0&5 结构的开始，其操作数 S 为 0&�0&5 结构的

标号，其值为 �～�之间的一个常数。0&5代表着一个0&�0&5
结构的结束。�

�．当 0& 指令前的能流有效时，执行 0&�0&5 结构中间的指

令。�

�．当 0& 指令前的能流无效时，0&�0&5 结构中间的指令被

跳过不被执行，程序直接跳转到该结构后执行，并且该结构中

的 287、721、72)、3:0、+&17、3/6<、3/65、'+6&6、
63'、'+6&,、'+6&5、'+6=、'+67、'+63、%287 所对

应的目的操作数将被清除。�

使用示例 

 注意事项 

�．在梯形图中，0&5 指令必须直接连接左能流母线。�

�．在梯形图中，0&5 指令不能并接或串接其它指令。�

�．多个不同编号的 0&�0&5 结构可以镶嵌使用，但

镶嵌层数不能超过 � 层。而同一编号的 0&�0&5 结构

禁止镶嵌使用。�

�．两个 0&�0&5 结构不能交叉使用，如下图使用方

法是非法的：�

 �

/'� � 0��
0&� � ��
/'� � 60��
287� � <��
0&5� � � 

当 0�＝21 时，0&�����0&5��� 结构内的指令将被执行，<�＝
21。当 0�＝2)) 时，0&�����0&5�� 结构内的指令将不执行，

同时结构内的287指令的目的操作数所指定的位元件<�被清

除 <�＝2))。 

注意：在 6)& 编程中不能使用。�
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5.3   SFC 指令 

5.3.1   STL：SFC 状态装载指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：STL（S） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� %22/� � � � � � 6� � � � � � � � �
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操作数说明 

D：目的操作数 

 功能说明 

与当能流有效时，将指定的步进状态（D）置为无效。�

5.3.5   RET：SFC 程序段结束 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：RET 步长 1 

�

指令功能描述 

标志一段顺序功能图程序的结束。 

 注意事项 

只能在主程序中使用。�

�
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5.4   计时器指令 

5.4.1   TON：接通延时计时指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：TON  （D）  （S）   步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'� ,17� � � � � � � � � � � 7� � � � �
6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

操作数说明 

D：目的操作数�

S：源操作数�

功能说明 

�．能流有效，且计时值＜������ 时
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5.4.3   TOF：断开延时计时器指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：TOF  （D） 
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5.5   计数器指令 

5.5.1   CTU：16 位增计数器指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：CTU  （D）  （S） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'� ,17� � � � � � �

สᵜᤷրĴ
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5.5.3   DCNT：32 位增减计数指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：DCNT � （D）  （S） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
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第六章   应用指令说明 

本章详细介绍了 MC 系列小型 PLC 的应用指令，内容包括指令格式（形式）、操作数、影响标志位、功能、示例、时序图

等。 

���� 程序流控制指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������)25：循环指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������1(;7：循环返回��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������/%/：跳转标号定义指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������&-：条件跳转指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������&)(1'：用户主程序条件返回������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������:'7：用户程序看门狗清零���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������(,：中断使能���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������',：中断禁止��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������&,5(7：用户中断程序条件返回���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������6723：用户程序停止������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������&$//：用户子程序调用�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������&65(7：用户子程序条件返回����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 数据传输指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������029：字数据传输指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������'029：双字数据传输指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������5029：浮点数数据传输指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������%029：块数据传输指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������)029：数据块填充指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������')029：数据块双字填充指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������6:$3：高低字节交换指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������;&+：字交换指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������';&+：双字交换指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������386+：数据入栈指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������),)2：先入先出指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������/,)2：后入先出指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������:6)5：字串右移动指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������:6)/：字串左移动指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 整数算术运算指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������$''：整数加法指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������68%：整数减法指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������08/：整数乘法指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������',9：整数除法指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������647：整数算术平方根指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������,1&：整数加一指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������'0&：整数减一指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������9$%6：整数绝对值指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������1(*：整数取负指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
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�������'$''：长整数加法指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������'68%：长整数减法指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'08/：长整数乘法指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������'',9：长整数除法指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'647：长整数算术开方指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������',1&：长整数增一指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������''0&：长整数减一指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������'9$%6：长整数绝对值指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'1(*：长整数取负指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������680：整数累加指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'680：长整数累加指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 

���� 浮点算术运算指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
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�������$6&：$6&,,码转换指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������,7$：�� 位 �� 进制数转换 $6&,,码指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
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������7:5：实时时钟写指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
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������768%：时钟减指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������+285：计时表指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������'&03：（ 、�、!、�!、! 、� ）日期比较指令��������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������7&03：（ 、�、!、�!、! 、� ）时间比较指令��������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������+726：时、分、秒数据秒转换指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������672+：秒数据的时、分、秒转换指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 高速 ,2 指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������+&17：高速计数器驱动指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������'+6&6：高速计数比较置位指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������'+6&,：高速计数比较中断触发指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'+63,：高速输出绝对位置比较中断触发指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'+6&5：高速计数比较复位指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'+6=：高速计数区间比较指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'+67：高速计数表格比较指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'+63：高速计数表格比较脉冲输出指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������63'：测频指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������3/6<：高速脉冲输出指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������3/65：带加减速的计数脉冲输出指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������3/6：包络线脉冲输出指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������3/6%：带基底频率与加减速的计数脉冲输出指令������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������3:0：脉冲输出指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 控制计算指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������3,'：功能指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������5$03：斜坡信号输出指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������+$&./(：锯齿波信号输出指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������75,$1*/(：三角波信号输出指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������$%6'：凸轮绝对控制指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'$%6'：双字凸轮绝对控制指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������$/7：交替输出指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 通讯指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0RGEXV

३�က����က��
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�������(1&2：编码指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������%,76：字中 21 位统计指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'%,76：双字中 21 位统计指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%21：字中 21 位判断指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 字触点指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%/'：字位触点 /' 指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������%/',：字位触点 /',指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%$1'：字位触点 $1' 指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������%$1,：字位触点 $1,指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%25：字位触点 25 指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������%25,：字位触点 25,指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%287：字位线圈输出指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%6(7：字位线圈置位指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%567：字位线圈清除指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 比较触点指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������/'（ ，�，!，�!，! ，� ）：整数比较 /'※指令��������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������$1'（ ，�，!，�!，! ! ʐᄀȁ吀

��

指令悙老ᔀ

=  
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�������675029：字符串传送��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
����� 定位指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

�������=51：原点回归指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������3/69 可变速脉冲输出指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'59,：相对位置控制指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'59$：绝对位置控制指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������$%6：当前值读取指令���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������'6=5：带 '2* 搜索原点回归指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������6723'9：脉冲输出停止指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������/,1：直线轨迹插补��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������&:：顺时针圆弧轨迹插补���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������&&:：逆时针圆弧轨迹插补����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������029(/,1.：同步控制指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������*($5%2;：电子齿轮指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������

��������'59&：闭环相对位置控制指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������

��������&$07$%/(：设定电子凸轮数据表指令�����������������������������������������������������������������������������������������������������������������

��������&$0%2;：电子凸轮指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������

����� 数据处理指令����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0($1：平均值指令�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������:72%：字节单位的数据分离指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������%72:：字节单位的数据组合指令��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������81,：16位数据的 4位结合指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������',6：16位数据的 4位
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6.1   程序流控制指令 

6.1.1   FOR：循环指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280  

影响标志位  

指令列表：FOR � （S） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
操作数说明 

S：源操作数�

6.1.2   NEXT：循环返回 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：NEXT 步长 1 

�

 功能说明 

�．)25 指令与 1(;7 匹配成一个 )25�1(;7 结构。�

�．当 )25 前的能流有效，且循环次数（S）大于零时，

)25�1(;7 结构中间的指令被连续循环执行 S 次。当循

环执行完 S次后，继续执行 )25�1(;7 结构后的指令。�

�．如果 )25 前的能流无效，或循环次数（S）小于等于

零时，)25�1(;7 结构中间的指令不被执行，程序直接

跳转到该 )25�1(;7 结构后继续执行。�

 使用示例 

�
�

/'� � 60��
029��� � '��
/'� � 0��
(8� �
)25� � ����
/'� � 60��
,1&� � '����
1(;7�

运行的初始条件 '� �，0� 2))。当 0� 有 2))→21
变化时，)25�1(;7 结构内指令被连续执行 ��� 次，'�
被 ��� 次增一操作，循环结束后，'� ���。�

 注意事项 

�．)25�1(;7 指令在一个程序体（328）中必须成对

使用，否则用户程序不能正确编译通过。�

�．支持多个 )25�1(;7 结构嵌套，0&��� 系列的 &38
单元最多只支持 � 层 )25�1(;7 结构嵌套。（下图示例

了一个 � 层 )25�1(;7 结构嵌套）�

�
�．可以在循环体内使用条件跳转指令（&-）跳出循环体，

从而达到提前终止循环体执行的目的，如下梯形图所示：�

�
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�．禁止用户使用跳转语句（&-）跳入一个循环体，如下

梯形图将不能正确编译通过：�

�

�

�．禁止 0&�0&5 结构体和 )25�1(;7 结构体的交叉，

如 下 梯 形 图 将 不 能 通 过 正 确 编 译 ：

�

 注意 

)25�1(;7 循环体执行较为耗时，循环次数越多，或循环体内所包含的指令越多，执行耗时也就越长。为防止运行超时

错误发生，请注意在耗时的循环体内使用 :'7 指令。�
�

6.1.3   LBL：跳转标号定义指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：LBL  （S） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

S：标号值�

 功能说明 

�．定义了一个标号值为 S 的标号。�

�．不产生实质性操作，只是为条件跳转指令（&-）
标明了跳转的具体位置。�

 注意事项 

�．标号值 S 的范围：�≤S≤���。�

�．在一个用户程序中，不允许在同一个程序体中出

现两个重复定义的标号，否则用户程序将不能通过编

译。但允许不同程序体（如不同的子程序）中出现重

复标号定义。�

 错误的程序示例（提示错误） 
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6.1.4   CJ：条件跳转指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：CJ  （S） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � �

： （C （ ）CJ（ （））  

（
 ）ᑂ㑙쌦）

第

六

章

CJ（ C）

）

第六章

˅
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6.1.6   WDT：用户程序看门狗清零 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：WDT 步长 1 

 功能说明 

当能流有效时，该指令会将用户程序看门狗的计时值归零，系统用户程序看门狗重新开始计时。�

6.1.7   EI：中断使能 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

ԀDT

��

�ƒ7-#q�9�x�&

��   



第六章� � 应用指令说明� ���

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

6.1.11   CALL：用户子程序调用 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：CALL  （子程序名）（子程序参数 1）（子程序参数 2） « 步长 由子程序所带参数决定 

�

 功能说明 

当能流有效时，调用指定名称的子程序执行，子程序执行完成后，返回至 &$// 之后的指令继续执行。�

 注意事项 

�．&$// 指令中所调用的子程序，必须要在用户程序中事先定义好。当 &$// 中出现一个从未定义的子程序，将不能通

过程序编译。�

�．&$// 指令中所带操作数的元件类型，应与子程序的局部变量表中定义的数据类型相匹配，否则不能通过编译。�

以下示例说明非法的匹配使用： 

例一：6%5� 子程序的局部变量表中，操作数一的数据类型为 ',17�':25' 型。�

以下使用都是非法的：�

 &$//�6%5��=�（= 元件不能用作数据类型为 ',17�':25' 型）�

 &$//�6%5��&���（&�～&��� 元件不能用作数据类型为 ',17�':25' 型）�

 &$//�6%5��.�;�（.Q 寻址 �≤Q≤�，不能用作数据类型为 ',17�':25' 型）�

例二：6%5� 子程序的局部变量表中，操作数一的数据类型为 ,17�:25' 型。�

以下使用都是非法的：�

 &$//�6%5��&���（&���～&��� 元件不能用作数据类型为 ,17�:25' 型）�

 &$//�6%5��.�;�（.Q 寻址 �≤Q≤�，不能用作数据类型为 ,17�:25' 型）�

�．&$// 指令中所带的操作数的元件类型，应与子程序局部变量表中定义的变量类型相匹配，否则不能通过编译。�

以下示例说明非法的匹配使用： 

例：6%5� 子程序的局部变量表中，操作数一的操作数类型为 287 或 ,1B287 型。�

以下使用都是非法的：�

 &$//�6%5�����（常数不可能改变，所以与 287 或 ,1B287 型操作数不匹配）�

 &$//�6%5��.�;�（.�;� 只具有只读性质，所以与 287 或 ,1B287 型操作数不匹配）�

 &$//�6%5��6'�（6'� 只具有只读性质，所以与 287 或 ,1B287 型操作数不匹配）�

�．&$// 指令中所带的操作数个数，应与子程序局部变量表相配，否则不能通过编译。�

6.1.12   CSRET：用户子程序条件返回 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：CSRET 步长 1 

�

 功能说明 

当能流有效时，退出当前执行的子程序，返回上一级子程序。�
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6.2   数据传输指令 

6.2.1   MOV：字数据传输指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：MOV  （S）  （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 的内容赋给

D，S 的值不变。�

 注意事项 

�．029 指令支持有符号和无符号两种整数。如果指令两个操作数都是软元件，

则数据类型都是有符号整数。如果指令的源操作数是有符号长整数，如（－��，
＋���），则目的操作数也是有符号整数。如果源操作数是无符号的长整数，如

（���，�����），则目的操作数也是无符号整数。�

�．对应的软元件 & 只支持 &�～&���。�

 使用示例 

�  
/'� � ;��
029� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'� 的内容赋给 '��，'�� ���。�

�

6.2.2   DMOV：双字数据传输指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：DMOV  （S）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'

�

��

�����㈀0

�

�

�

��
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6.2.3   RMOV：浮点数数据传输指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：RMOV  （S）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明  

当能流有效时，S 的内容赋给

D，S 的值不变。�

 使用示例 

� �
/'� � ;��
5029� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�）的内容赋给（'���'��），（'���'��） ��������。�

6.2.4   BMOV：块数据传输指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：BMOV  （S1）  （D）  （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� � 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数，数据块起始单元�

D：目的操作数，数据块起始单

元� � � � �

S2：数据块大小�

 功能说明 

当能流有效时，S1 单元开始的

S2个单元的内容赋给D单元开

始的 S2 个单元，S1 单元开始

的 S2 个单元的内容不变。�

  

 使用示例 

�

 
/'� � ;��
%029� � '�� �
'���� � ���

 当 X0=ON 时，D0 开始的 10 个单元的内容赋给 D100 开始的 10 个单元。

D100=D0，D101=D1，……，D109=D9。 

�
�
�
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6.2.5   FMOV：数据块填充指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：FMOV  （S1）  （D）  （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数，数据块起始单

元�

D：目的操作数，数据块起始单

元�

S2：数据块大小�

 功能说明 

当能流有效时，S1 单元的内容

填充到 D 单元开始的 S2 个单

元中，S1 单元的内容不变。�

 注意事项 

�．S1、D、S2 使用 & 元件时，合法范围为 &�～&���。�

�．S2 大于等于 �。�

�．S1、D 同时为 .Q 寻址时，.Q 应相等。�

 使用示例 

�
�

/'� � ;��
)029� � '�� � '���� �
���

当 ;� 21 时，'� 的内容填充到 '��� 开始的 �� 个单元。'��� '��� ……

 '��� '� ���。�

6.2.6   DFMOV：数据块双字填充指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：DFMOV  （S1）  （D）  （S2） 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数起始�

D：目的操作数，数据块起始单

元�

S2：数据块大小�

 功能说明 

当能流有效时，S1 单元的内容

填充到 D 单元开始的 S2 个单

元中，S1 单元的内容不变。�

 注意事项 

�．S1、D、S2 使用 & 元件时，合法范围为 &���～&���。�

�．S2 大于等于 �。�

�．S1、D 同时为 .Q 寻址时，.Q 应相等。�

 使用示例 

�
�

/'� � ;��
')029� � '�� � '��� �
���

当 ;� 21 时，（'��'�）的内容填充到 '�� 开始的 ��×� 个单元。（'���'��） 
（'���'��） …… （'���'��） （'��'�） ������。�

�
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6.2.7   SWAP：高低字节交换指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：SWAP  （D） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

D：目的操作数，指被交换高低

字节的字元件 

 功能说明 

当能流有效时，D 的内容高低

字节交换后的值保存到 D 单

元。�

使用示例 

 
 

/'� � ;��
6:$3� � '�� � �

当 ;� 21时，'� �[����（����）的内高低字节交换后的值保存到 '�，'� �[����
（�����）。�

�

6.2.8   XCH：字交换指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：XCH  （D1）   （D2） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'�� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

'�� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

D1：目的操作数 ��

D2：目的操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，D1 的内容与

D2 的内容互换后的值保存到

D1、D2 单元当中。�

 注意事项 

在使用 .Q 寻址方式时，D1 和

D2 中的 .Q 应相同� 

 使用示例 

�、简单示例�

 
/'� � ;��
;&+�'�� � '���

当 ;� 21 时，'� 与 '�� 的内

容互换。执行前：'� ����，
'�� ����。�

执行后：'� ����，'�� ����。�

�、与其它双字存储规则相反

的设备交换数据�

本示例的思想是：专门为用户

人机界面（如触摸屏）设定一

个访问存储区，用户的人机界面可对它进行读和写。数据处理程序把人机界面访

问存储区的数据拿出来移到其它地方进行字交换，使其符合我们 0& 系列 3/& 数

据处理的规则；然后进行数据处理，数据处理完后再次进行字交换，使它符合用

户人机界面数据处理规则；最后再把这个数据放回设定的人机办面访问存储区。�

� �
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6.2.9   DXCH：双字交换指令 

梯形图： 
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6.2.11   FIFO：先入先出指令 

梯形图： 

(D1)
(D1)

(D2)
(D2)

(S)
(S)

FIFO
FIFO  

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：FIFO  （D1）  （D2）  （S） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'�� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

D1：栈中元素个数，同时其元件编号＋1

元件为栈首元件 

D2：出栈值存储单元 

S：队列大小 

 功能说明 

�．当能流有效时，将以 D1 为队首的字栈

首值（D1 后一单元的内容）赋给 D2 单元

中，同时 D1 的值减 �，D1 后的 S 个单元

内容由后向前移动，最后的单元填 �。�

�．当 D1 值等于 � 时表明栈空出，零标志

（60���）位置 �。�

 注意事项 

�．当所操作栈定义非法时，（当栈尺寸小

于等于零，栈中元素个数小于零。栈中元

素个数大于栈尺寸限制）报操作栈定义非

法错误�

�．栈的大小不包括包括栈底元素（D1 指

定的元件）�

�．S 指明栈的大小，范围大于等于 �。�

 使用示例 

 

/'� � 0��
),)2� � '���� � '�� �
���

�

 

�．当 0� 21 时，将 '��� 内容填入 '� 中，同时 '���～'��� 单

元内容由后向前移动，'��� 内容填 �。�

�．执行前：'� �，'��� ��，'��� ����，'��� ����，……，

'��� ����，'��� �����。�

�．执行后：'� ����，'��� �，'��� ����，'��� ����，……，

'��� �����，'��� �。�

�
�
�
�
�
�
�
�
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6.2.12   LIFO：后入先出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表：LIFO  （D1）  （D2）  （S） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'�� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

D1：队列中元素个数，同时其元件编号＋� 元件为队首

元素�

D2：出栈值存储单元�

S：队列大小�

 功能说明 

�．当能流有效时，将以 D1 为栈底的栈顶单元的内容赋

给 D2 单元，同时 D1 的值减 �。�

�．当 D1 值等于 � 时表明栈空出，零标志（60���）位

置 �。�

 注意事项 

�．当所操作栈定义非法时，（当栈尺寸小于等于零，栈

中元素个数小于零。栈中元素个数大于栈尺寸限制）报

操作栈定义非法错误。 

�．栈的大小不包括包括栈底元素（D1 指定的元件）。�

�．S 指明栈的大小，范围大于等于 �。�

 使用示例 

/'� � 0��
/,)2� � '���� � '�� � ���

 

�．当 0� 21 时，将 '��� 的内容赋给 '�，'���～'���
单元的内容不变。�

� ． 执 行 前 ： '� � ， '��� �� ， '��� ���� ，

'��� ����，……，'��� ����，'��� �����。�

� ． 执 行 后 ： '� ����� ， '��� � ， '��� ���� ，

'��� ����，……，'��� ����，'��� �����。�

�
�
�
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6.2.13   WSFR：字串右移动指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280
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6.2.14   WSFL：字串左移动指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200
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6.3   整数算术运算指令 

6.3.1   ADD：整数加法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：ADD  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S1 加 S2，运算结果赋予 D。�

�．运算结果（D）大于 ����� 时，置进位标志位

（60���）。运算结果等于 � 时，置零标志位（60���）。
运算结果小于－����� 时，置借位标志位（60���）。�

 使用示例 

 
/'� � ;��
$''� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'�（����）加上 '�（����）结果赋

给 '��，'�� ����。�

6.3.2   SUB：整数减法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：SUB  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

� 操作数说明 S1：源操作数��：源操作数��D：目的操作数� 功能说明 �．当能流有效时

S1运算结果赋予
D

。�
．．（D）零标志位（

SM181

）。

运算结果等于置零标志位（
SM000）。运算结果小于－�����置借位标志位 （SM182）。� 

使用示例  

/'� � ;��
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6.3.3   MUL：整数乘法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：MUL  （S1）  （S2）  （D） 步长 8 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� � ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S1 乘 S2，运算结果赋予 D。 

 注意事项 

08/ 指令的运算结果是 �� 位数据。�

 使用示例 

/'� � ;��
08/� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'�（����）乘以 '�（����）结果赋

给（'���'��），（'���'��） �������。�

�

6.3.4   DIV：整数除法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DIV  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� � ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S1 除以 S2，运算结果赋予 D（' 包括两

个单元，第一个单元存储商值，第二个单元存储余值）。�

 注意事项 

S2≠�，否则报 � 除错误，不执行除法运算。 

 使用示例 

/'� � ;��
',9�'�� � '��'���

当 ;� 21 时，'�（����）除以 '�（����）结果赋给

（'���'��）。'�� �，'�� ���。�
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6.3.5   SQT：整数算术平方根指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：SQT  （S）    （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S 开方，运

算结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）等于 � 时，

置零标志位（60���）。运算结

果舍去小数时，置借位标志位

（60���）。�

 注意事项 

S≥�，否则报操作数错误，不执行开方运算。�

 使用示例 

�
�

/'� � ;��
647� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'�（����）开方结果赋给 '��，'�� ��。�

�
�
�

6.3.6   INC：整数加一指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：INC  （D） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

��

Ā
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6.3.7   DMC：整数减一指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DMC  （D） 步长 3 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

 操作数说明 

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，D 自减 �。�

 注意事项 

本指令为循环减，范围为������～�����。�

 使用示例 

�
/'� � ;��
'0&� � '��

当 ;� 21 时，'�（����）自减 �，执行后 '� ���。�

6.3.8   VABS：整数绝对值指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：VABS  （S）  （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 取绝对值，

结果赋予 D。�

 注意事项 

S 的范围应为������～�����；S 值为������ 时，报操作数非法错误，指令不

产生动作。�

 使用示例 

�

/'� � ;�� � �
9$%6� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'�（�����）取绝对值，结果赋给 '��，'�� ����。�

6.3.9   NEG：整数取负指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：NEG  （S）  （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 取相反数，

结果赋予 D。 

�

 注意事项 

S 的范围应为������～�����；当 S 值为������ 时，报操作数非法错误，指令不

产生动作。�

使用示例 

� �

/'� � ;��
1(*� � '�� � '���

�
当 ;� 21 时，'�（����）取相反数，结果赋给 '��，'�� �����。�
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6.3.10   DADD：长整数加法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DADD  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S1 加 S2，运算结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）大于 ���������� 时，置进位标

志位（60���）。运算结果等于 � 时，置零标志位

（60���）。运算结果小于－���������� 时，置借位

标志位（60���）。�

 使用示例 

 
/'� � ;��
'$''� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�）的值（������）加上（'��'�）
的值（������），结果赋给（'���'��），（'���'��）
 ������。�

�

6.3.11   DSUB：长整数减法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DSUB  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S1 减 S2，运算结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）大于 ���������� 时，置进位标

志位（60���）。运算结果等于 � 时，置零标志位

（60���）。运算结果小于－���������� 时，置借位

标志位（60���）�

 使用示例 

/'� � ;��
'68%� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�）的值（������）减去（'��'�）
的值（������），结果赋给（'���'��），（'���'��）
＝－������。�

�
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6.3.12   DMUL：长整数乘法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DMUL  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '�.�Q�<
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6.3.14   DSQT：长整数算术开方指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DSQT  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S 开方，运

算结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）等于 � 时，

置零标志位（60���）。运算结

果舍去小数时时，置借位标志

位（60���）�

 注意事项 

S≥�，否则报操作数错误，不执行开方运算。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
'647� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�）的值（�����）开方，结果赋给（'���'��），（'���'��）
 ���。�

6.3.15   DINC：长整数增一指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DINC  （D） 步长 4 

操作数 类型 适用软元件 变址 
'�

'

 

�'�,�1�&
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6.3.16   DDMC：长整数减一指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 
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6.3.18   DNEG：长整数取负指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DNEG  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 取相反数，

结果赋予 D。�

 注意事项 

S 的范围应为－����������～����������；当 S 值为－���������� 时，报操

作数非法错误，指令不产生动作。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
'1(*� � '�� � '���

当 ;� 21 时
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6.3.20   DSUM：长整数累加指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DSUM  （S1）  （S2）  （D） 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� � ',17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数，累加起始单元�

S2：源操作数，累加数据个数�

D：目的操作数，累加结果�

 功能说明 

当能流有效时，将累加起始单

元（S1）开始的 S2×� 个单元

的内容，按长整型数据累加运

算后的结果赋给 D 单元。�

 注意事项 

�≤S2≤���，否则报操作数错

误。�

 使用示例 

�

/'� � 60��
'029� � ������� � '��
'029� � ������� � '��
'029� � ������� � '��
'029� � ������� � '��
'029� � ������� � '��
/'� � ;��
'680� � '�� � �� � '����

当 ;� 21 时，将 '� 起始的 �×� 个单元的长整数累加，结果赋给

（'����'���）。�

（'����'���） （'��'�）＋……＋（'��'�） �������。�

�

6.4   浮点算术运算指令 

6.4.1   RADD：浮点数加法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：RADD  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S1 加 S2，
运算结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）大于

��������H＋��� 或小于�
－��������H＋��� 时，置进位

标志位（60���）。运算结果等于 � 时，置零标志位（60���）。�

 使用示例 

�
�

/'� � ;��
5$''�'��'��'���

当 ;� 21 时，（'��'�）的值（��������）加上（'��'�）的值（��������），
结果赋给（'���'��），（'���'��） ���������。�

�
�
�
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6.4.2   RSUB：浮点数减法指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：RSUB  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当科၇ⴣ焀

�

．

��

．

�Ê

�
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6.4.6   RVABS：浮点数绝对值指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：RVABS  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 取绝对值，结果赋予 D。�

 使用示例 

 
 

/'� � ;��
59$%6� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�）的值（��������）取绝对值，

结果赋给（'���'��），（'���'��） �������。�

6.4.7   RNEG：浮点数取负指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：RNEG  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 取相反数，结果赋予 D。�

 使用示例 

 
/'� � ;��
51(*� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�） ������� 取相反数，结果赋

给（'���'��），（'���'��） ��������。�

6.4.8   SIN：浮点数 SIN 指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：SIN  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，求 S（单位是弧度）的 6,1 值，

结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）等于 � 时，置零标志位（60���）�

 使用示例 

 
/'� � ;��
6,1� � '�� � '���
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当 ;� 21 时，（'��'�） ���� 取 6,1 值，结果赋给 （'���'��），（'���'��） �。�

6.4.9   COS：浮点数 COS 指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：COS  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，求 S（单位

是弧度）的 &26 值，结果赋予

D。�

�．当运算结果（D）等于 � 时，

置零标志位（60���）。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
&26� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�） ���� 求 &26 值，结果赋给（'���'��），（'���'��）
 ���������。�

�
�
�
�
�

6.4.10   TAN：浮点数 TAN 指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：TAN  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，求 S（单位

是弧度）的 7$1 值，结果赋予

D。�

�．当运算结果（D）大于

��������H ＋ ��� 或 小 于

���������H＋��� 时，置进位标

志位（60���）。运算结果等于

� 时，置零标志位（60���）�

 使用示例 

�

/'� � ;��
7$1� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�） ���� 求 7$1 值，结果赋给（'���'��），（'���'��）
 �����������。�

�
�
�
�
�
�
�
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6.4.11   POWER：浮点数求幂运算 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：POWER  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� � 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�
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6.4.13   EXP：浮点数自然数幂指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：EXP  （S）    （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，求 S 的 (;3
值，结果赋予 D。�

�．当运算结果（D）大于

��������H＋��� 或小于�
－��������H＋��� 时，置进位

标志位（60���）。运算结果等

于 � 时，置零标志位（60���）�

 使用示例 

�

/'� � ;��
(;3� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�） ���� 求 (;3 值，结果赋给（'���'��），（'���'��）
 ������������。�

�
�
�
�
�
�

6.4.14   RSUM：浮点数累加指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：RSUM  （S1）  （S2）  （D） 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� � � � 9� � 5� √�

'� � 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数，累加起始单元�

S2：源操作数，累加数据个数�

D：目的操作数，累加结果�

 功能说明 

当能流有效时，将累加起始单

元（S1）开始的 S2×� 个单元

的内容，按浮点型数据累加，

运算后的结果赋给 D 单元。�

 注意事项 

�．�≤S2≤���，否则报操作数

错

�9#–�XÀ� 



第六章� � 应用指令说明� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

6.4.15   ASIN：
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6.4.17   ATAN：反三角函数 ATAN 指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：$7$1� � �S�� � � � �D� 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

'� � 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，求 S 的

7$1�� 值，结果赋予 D； 

�．当运算结果（D）等于 � 时，置零标志位（60���）；�

 使用示例 

�

/'� � 60��
$7$1� � '�� � '���

当 60� 21 时，�'�，'��（����）求 7$1�� 值，结果赋给�'��，'���，�'��，
'��� ��������。�

6.4.18   LOG：浮点数常用对数运算  

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：/2*� � �S�� � � � �D� 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

'� � 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，求 S 的 /2*
值，结果赋予 D，/2* 是以 ��
为底的常用对数运算； 

�．当运算结果（D）溢出时，置进位（溢出）标志位（60���）；运算结果

等于 � 时，置零标志位（60���）；�

 使用示例 

�

/'� � 60��
/2*� � '�� � '���

当 60� 21 时，'��'��的值（���），结果赋给 '���'���，'���'��� ��������。

6.4.19   RAD：浮点数角度->弧度转换 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：5$'� � �S�� � � � �D� 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

'� � 5($/� � � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，将 S 单元浮点数角度值转换成弧度值� ，结果赋予 D； 

�．运算结果等于 � 时，置零标志位（60���）；�

 使用示例 

�

/'� � 60��
5$'� � '�� � '���
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当 60� 21 时，'��'��的值 （�����），结果赋给 '���'���，'���'��� ��������。

6.4.20   DEG：浮点数弧度->角度转换 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：'(*� � �S�� � � � �D� 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '�

䈲ශ� 䈲怦挀E�141593

)

DE�141593㔃᷌䍻㔉㔃᷌䍻㔉b̍������戀㔃᷌䍻㔉䀈ᓜ䖢଀ᰦ，���❧̍结果赋给'���'��р'���'��Ёᡔ
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6.5   数值转换指令 

 数据类型说明 

变量数据类型 数据类型说明 位 范围 占用 LM/V 元件地址 

%22/� 位型变量� �� 21、2))� 占用 � 个 /0 元件地址�

,17� 符号整数型变量� ��� ������ 至������� 占用 � 个 9 元件地址�

',17� 符号长整数型变量� ��� ����������� 至������������ 占用 � 个连续 9元件地址�

:25'� 字型变量� ��� � 至 ������ 占用 � 个 9 元件地址�

':25'� 双字型变量� ��� � 至 ����������� 占用 � 个连续 9元件地址�

5($/� 浮点型变量� ��� �������������(������a��������������(������ 占用 � 个连续 9元件地址�

 BCD 码与格雷码 

用四位二进制码来表示一位十进制数，称为二��十进制编码，简称 %&'（%LQDU\�&RGHG�'HFLPDO）码。根据代码的每一位是否有权

值，%&' 码分为有权码和无权码。我们通常所说的 %&' 码指的是 ����%&' 码，它是有权码。而格雷码是无权码，它的规则是

——相邻的两个代码之间，只有一个二进制位不同。下表为十进制码、����%&' 码，以及格雷码的对应关系。�

十进制数 8421BCD 码 格雷码 

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�� ����� �����

�

6.5.1   DTI：长整数转换整数指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DTI  （S）  （D） 步长 6 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 由长整数转

换成整数，结果赋予 D。�

 注意事项 

当 S＞����� 或 S＜������ 时，系统报操作数错误，不执行转换，D 内容不

变。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
'7,� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'���'�） �����由长整数转换成整数，赋给 '��。'�� �����。�

�
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6.5.5   INT：浮点数转换整数指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：INT  （S）  （D） 步长 6 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

�．当能流有效时，S 由浮点数

转换成整数，结果赋予 D。�

�．该指令影响零标志、借位标

志。当转换结果为零时，置零

标志。结果舍去小数时，置借

位标志。当结果超出长整形数

据数据范围时，置进位（溢出）

标志。�

 注意事项 

当 S＞����� 时，D �����。S＜������ 时，D ������，同时置进位（溢出）

标志位。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
,17� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�） �������，由浮点数转换成整数，赋给 '��，
'�� �����。�

�
�
�

6.5.6   DINT：浮点数转换长整数指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 MC280 
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6.5.7   BCD：字转换 16 位 BCD 码指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：BCD  （S）  （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数，≤�����

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 由整数转换

成 �� 位 %&' 码，结果赋予 D。�

 注意事项 

当 S＞���� 时，系统报操作数错误，不执行转换，D 内容不变。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
%&'� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'� �[�'��（����）由整数转换成 �� 位 %&' 码，赋给 '��，
'�� �[����（�����）。�

6.5.8   DBCD：双字转换 32 位 BCD 码指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DBCD  （S）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '

�
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6.5.9   BIN：16 位 BCD 码转换字指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 
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6.5.11   GRY：字转换 16 位格雷码指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：GRY  （S）  （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S 由整数转换

成 �� 位格雷码，结果赋予 D。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
*5<� � �Ÿ䴧⸱
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6.5.16   ASC：ASCII 码转换指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：ASC  （S1～S8）  （D） 步长 19 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

'� :25'� � � � � � � � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S1～S8：源操作数（不足 � 个，剩余字符填 �）�

仅支持 $6&,, 码为 �[��～�[�( 的字符（键盘输入，不

足 � 个字符用 �;�� 补充）�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，将字符串 S1～� S8 转换成 $6&,,码，结

果赋予 D 开始元件中。当 60��� 2))，每个 D 元件高

低字节存两个 $6&,,码数据，当 60��� 21，每个 D 元

件低字节存 � 个 $6&,, 码数据。�

 使用示例 

�
/'� � 0��
$6&� � ��������� � '��

当 0� 21，执行 $6&,,转换，数据存放分两种方式：�

 若 60��� 2)) ，执行结果是： '� �[���� ，

'� �[����，'� �[����，'� �[����。�

 若 60��� 21，执行结果是：'� �[��，'� �[��，
'� �[��，'� �[��，'� �[��，'� �[��，'� �[��，
'� �[��。�

6.5.17   ITA：16 位 16 进制数转换 ASCII 码指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

 ��
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 若 60��� 2))，执行结果是：'�� �[����，
'�� �[����。�

 若 60��� 21，执行结果是：'�� �[��，'�� �[��，
'�� �[��，'�� �[��。�

6.5.18   ATI：ASCII 码数转换 16 位 16 进制指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：ATI  （S1）  （D）  （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� WORD 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� WORD � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6�� WORD 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：待转换源 $6&,,码数据�

�[��≤S1≤�[��或�[��≤S1≤�[��（当60��� 2))，
需要 S1 高低字舀

İ

�Ö

�0

�$�Ö

$

฀

�

��������� �

$

İ

���’�¦B*�D

�6��

当

�ƒ �$�ƒ

需要

�

��

�6��

，S1

�6��

≤

�

��

���’�¦B*�D

���’�¦B*�

�ƒ�ƒ�ƒ�0�0�0�0�ƒ

$
�0
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$
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$
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$
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当使用温度或模拟模块来做温度或模拟量测量应用时，如果 3/& 所测量值温度或工程读值与标准温度计或相关标准仪表

所测量之结果有偏差时，可利用本指令作线性修正以作为实际测量之校正。�

在转换表格内填入低点测量值 MLV 、高点测量值 MHV 及对应之低点标准值 SLV 与高点标准值 SHV 共四个参数；执行线

性转换时，来源数据经由如下公式运算产生对应之目标标准值。其中 nS 为原输入数据， nD 为转换结果数据。�

�����
����� MHMLSHSL VVVVA  �

�������
� AVVB MLSL  �

BASD nn  �������
� �

 注意事项 

转换表格内的四个数据是有实际意义的，如低点测量值应小于高点测量值。转换结果如超出整数范围结果将不准确。 nD
如大于 ����� 则为 �����，如小于������ 则为������。�

 使用示例 

�
当上电，执行 /&19 转换，根据数据存放分方式，产生结果如下：�

'���� �����
'���� ����
'���� �����

6.5.20   RLCNV：浮点工程转换指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位 

 

��
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S3：欲转换数据个数（�≤S3≤��）�

 功能说明 

当使用模拟输入模块读取外界模拟信号时，可以利用

本指令将原始模拟读值转换为相对应之工程读值。�

当使用温度或模拟模块来做温度或模拟量测量应用

时，如果 3/& 所测量值温度或工程读值与标准温度计

或相关标准仪表所测量之结果有偏差时，可利用本指

令作线性修正以作为实际测量之校正。�

在转换表格内填入低点测量值 MLV 、高点测量值

MHV 及对应之低点标准值 SLV 与高点标准值 SHV 共

四个参数；执行线性转换时，来源数据经由如下公式

运算产生对应之目标标准值。其中 nS 为原输入数据，

nD 为转换结果数据。�

�����
����� MHMLSHSL VVVVA  �

�������
� AVVB MLSL  �

BASD nn  �������
� �

 注意事项 

转换表格内的四个数据是有实际意义的，如低点测量

值应小于高点测量值。转换结果如超出整数范围结果

将不准确。 nD 如大于 ����� 则为 �����，如小于

������ 则为������。�

 使用示例 

�
�

�
�
�
�
�
�
/',� � 0��
5029� � � ���� � � '�����
5029� � � ����� � '�����
5029� � � ���� � � '�����
5029� � � ����� � '�����
/',� � � � 0��
5029� � � ���� � � '����
5029� � � ����� � '����
5029� � � ����� � '����
5029� � � �� � � � � '����
5029� � � ����� � '����
5029� � � ����� � � '����
/'� � � � � 0��
5/&19� � '���� � '���� � '����� � '���� � ��

当 0� 21，执行 /&19 转换，根据数据存放分方式，

产生结果如下：�

'����'����� �����
'����'����� ������
'����'����� ������
'����'����� ����������
'����'����� ����������
'����'����� ����������
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6.6   字逻辑运算 

6.6.1   WAND：字与指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位    

指令列表： WAND  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S1 与 S2 按位

逻辑与，结果赋予 D。�

 使用示例 

�

/'� � ;��
:$1'� � �
'��'��'���

当 ;� 21 时，'� ������

ˈ

ˈ

ˈ

ˈ

�

Ǆ�Ǆ

ˈ

ֵ⭞⽰ֵׁ⭞⽰ׁ

：
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 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S1 与 S2 按位

逻辑异或，结果赋予 D。 

 使用示例 

�
/'� � ;��
:;25� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，'� ������������������（�����）与 '� ������������������
（�����）位逻辑异或，结果赋给 '��，'�� ������������������（����）。

6.6.4   WINV：字取反运算 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表： WINV  （S）  （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，对 S 按位逻辑

取反，结果赋予 D。 

使用示例 

�
/'� � � � � ;��
:,19� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，对 '� （�����）按位逻辑取反，结果赋给 '��，'�� （�����）。�

�

6.6.5   DWAND：双字与指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表： DWAND  （S1） （S1） （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

�. ��2

��.)�.�Q�.�.
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6.6.6   DWOR：双字或指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位   

指令列表： DWOR  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S1 与 S2 按�

位逻辑或，结果赋予 D。�

 使用示例 

�
/'� � ;��
':25� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'���'�） ����������������������������������（����������）与

（'���'�） ����������������������������������（���������）位逻辑或，结果赋

给（'����'��），（'����'��） ����������������������������������（����������）。�

6.6.7   DWXOR：双字异或指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位    

指令列表： DWXOR  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，S1 与 S2 按位

逻辑异或，结果赋予 D。 

 使用示例 

�
/'� � � � � � � ;��
':;25� � '�� � '�� � '���

当 ;� 21 时，（'��'�） ����������������������������������（����������）
与（'��'�） ����������������������������������（���������）按位逻辑异

或，结果赋给（'����'��），（'����'��） ����������������������������������
（����������）。�

6.6.8   DWINV：双字取反指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位   

指令列表： DWINV  （S）  （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，对 S 按位逻辑

取反，结果赋予 D。 

 使用示例 

�
/'� � ;��
':,19� � '�� � '���

当 ;� 21 时，对（'��'�） ����������������������������������（����������）
按 位 逻 辑 取 反 ， 结 果 赋 给 （ '���'�� ），（ '���'�� ）

 ����������������������������������（����������）。�
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6.7   循环移位指令 

循环移位指令的能流如果一直有效，则每个扫描周期都会执行相应的操作。如果只要求指令执行一次，建议使用上升沿

触发。�

6.7.1   ROR：16 位循环右移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 进位标志 SM181 

指令列表： ROR  （S1）   （D）  （S2）   步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据循

环右移 S2 位后的结果赋予

D。同时，位移最终位被存入

进位标志位（60���）。�

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为

.Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 
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6.7.2   ROL：16 位循环左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 进位标志 SM181 

指令列表： ROL  （S1）   （D）   （S2） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据循环

左移 S2 位后的结果赋予 D。同

时，

S

ᐖ〫ᰦ䈪᱄

 7Ⓛᰦ ᰦ䈪᱄��

��0+��r�’
.

�

��0+

��0+��0+
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��0+��0+��0+��0+

��0+

��0+��0+

��0+��0+

��0+��0+
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6.7.4   RCL：16 位带进位循环左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 进位标志 SM181 

指令列表： RCL  （S1）  （D）  （S2） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�



第六章� � 应用指令说明� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

6.7.6   DROL：32 位循环左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 进位标志 SM181 

指令列表： DROL  （S1）   （D）   （S2） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据循环

左移 S2 位后的结果赋予 D。同

时，位移最终位被存入进位标

志位（60���）。�

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为 .Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 

�
/'� � � 0��
'52/� � '�� � '��� � ���

当 0� 21 时，（'��'�） ����������������������������������（����������）
循环右移 �� 位，结果赋给（'���'��），位移最终位被存入进位标志位，（'���'��）
 ����������������������������������（���������），60��� 21。�

请参考 52/ 指令图例�

6.7.7   DRCR：32 位带进位循环右移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 进位标志 SM181 

指令列表： DRCR  （S1）   （D）   （S2）   步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据带进

位（60���）一起循环右移 S2
位后的结果赋予 D。 

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为 .Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 

�
/'� � � 0��
'5&5� � '�� �
'��� � ���

�．当 0� 21 时，（'��'�） ����������������������������������（����������）
带进位（60��� 2))）循环右移 �� 位，结果赋给（'���'��），（'���'��）
 ����������������������������������（���������），60��� 21。�

�．请参考 5&5 指令图例 
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6.7.8   DRCL：32 位带进位循环左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位 进位标志 SM181 

指令列表： DRCL  （S1）  （D）  （S2） 步长 9 
操作数� 类型� 适用软元件� 变址�

6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据带进

位（60���）一起循环左移 S2
位后的结果赋予 D。 

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为 .Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 

�
/'� � � 0��
'5&/� � '�� � '��� � ���

�0� 21 时，（'��'�） ����������������������������������（����������）
带进位（60��� 2))）循环左移 �� 位，结果赋给（'���'��），（'���'��）
 �����������������������������������（����������），60��� 21。�

�．请参考 5&/ 指令图例 

6.7.9   SHR：16 位右移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位  

指令列表： SHR  （S1）   （D）  （S2）   步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据右移

S2 位后的结果赋予 D。 

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为

.Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 

�

/'� � � 0��
6+5� � '�� � '��� � ��

� � � � � � � � � � � � � � � �

� � � � � � � � � � � � � � ��

执行前
高位 低位

执行后

高位

右移�位

 

当 0� 21 时，'� ������������������（�����）右移 � 位，结果赋给 '��，
'�� ������������������（���）。�
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6.7.10   SHL：16 位左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位   

指令列表： SHL  （S1）   （D）  （S2） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据左移

S2 位后的结果赋予 D。 

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为

.Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 

�
/'� � � 0��
6+/� � '�� � '��� � ��

0 1 1 1 1 0 1 0 1 1 0 1 1 1 0 0

1 1 0 1 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 00

执行前
高位 低位

执行后

高位 低位

左移�位

 

当 0� 21 时，'� ������������������（�����）左移 � 位，结果赋给 '��，
'�� ������������������（�����）。�

6.7.11   DSHR：32 位右移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位   

指令列表： DSHR  （S1）   （D）  （S2） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ':25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'� ':25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

 功能说明 

当能流有效时，S1 的数据右移

S2 位后的结果赋予 D。 

 注意事项 

S2 范围大于等于 �；当 S1 为 .Q 寻址时，.Q 必须等于 �。�

 使用示例 

�
/'� � 0��
'6+5�'��'������

� ． 0� 21 时 ，（ '��'� ）  ����������������������������������
（ ���������� ）右移 �� 位，结果赋给（ '���'�� ），（ '���'�� ）

 ����������������������������������（�������）。�

�．请参考 6+5 指令图例�
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6.7.12   DSHL：32 位左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  
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6.7.14   SFTL：位串左移指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位    

指令列表： SFTL  （S1）   （D）  （S2）  （S3） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� %22/� � ;� <� 0� 6� /0� 60� � � &� 7� � � � √�

'� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
�

 操作数说明 

S1：源操作数 ��

D：目的操作数�

S2：源操作数 ��

S3：源操作数 ��

 注意事项 

�．左右顺序，以大元件编号

元件为左，小元件编号为右。 

�．S2 范围大于等于零，S3 范

围大于等于零。�

 功能说明 

当能流有效时，将 D 单元开始

的 S2个单元的内容左移 S3个
单元，最左端 S3 个数据将被

丢弃，同时，以 S1 单元开始

的 S3 个单元的内容将被移入

字串的右端。�

 使用示例 

�
/'� � � 0��
6)7/�;��0��������

0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0�� 0��

;� ;� ;�

�

�．0� 21 时，将 0�� 单元开始的 �� 个单元的内容以位为单位左移 � 个单元，

最左端 0��～0�� 将被丢弃。同时，;� 单元开始的 � 个单元的内容被移入位串的

右端。�

�．执行前：;� �，;� �，;� �。0�� �，0�� �，0�� �，0�� �，0�� �，
0�� �，0�� �，0�� �，0�� �，0�� �。�

�．执行后：;�～;� 内容不变。0�� �，0�� �，0�� �，0�� �，0�� �，0�� �，
0�� �，0�� �，0�� �，0�� �。�
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6.8   外设指令 

6.8.1   FROM：特殊模块缓冲寄存器字读指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200    MC280 

影响标志位  

指令列表： FROM  （S1）  （S2）  （D）  （S3） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
'� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
�

 操作数说明 

S1：访问的特殊模块编号�

可设定范围：�～�，当访问系

统中不存在的特殊模块时，系

统报特殊模块地址无效。�

S2：要读取的特殊模块 %)0 缓

存器起始地址�

可设定范围：�～�����，当访

问无效的 %)0 单元地址时，系

统报特殊模块 %)0 单元超界。�

D：从特殊模块读数到数据保存

单元�

S3：要读取的特殊模块的 %)0
连续缓存器（单字）数量�

数据范围：�～�����，当访问

无效的 %)0 缓存器地址时，系

统报特殊模块 %)0 缓存器超

界。�

 功能说明 

从指定特殊模块（编号为 S1）的指定 %)0 缓存器（地址为 S2）开始连续读取

S3 个字数据，连续存放到 D 起始的 S3 个字元件中。�

 注意事项 

)520 指令执行时间比较长，并且与 S3 的值有关。�

 使用示例 

 

/'� � � 0��
)520�����'������

 

0� 为 21 时，从 � 号特殊模块地址为 � 开始的 %)0 缓存器连续读取 � 个数据，

读到的数据分别保存在 '��� 和 '��� 中。�

�
�
�
�
�
�
�
�
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6.8.2   DFROM：特殊模块缓冲寄存器双字读指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位  

指令列表： DFROM  （S1）  （S2）  （D）  （S3） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
'� ',17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
�

 操作数说明 

S1：访问的特殊模块编号�

可设定范围：�～�，当访问系

统中不存在的特殊模块时，系

统报特殊模块地址无效。�

S2：要读取的特殊模块 %)0
缓存器起始地址�

可设定范围：�～�����，当访

问无效的%)0缓存器地址时，

系统报特殊模块 %)0 单元超

界。�

D：从特殊模块读数到数据保

存单元�

S3：要读取的特殊模块的 %)0
连续缓存器（双字）数量�

数据范围：�～�����，当访问

无效的 %)0 缓存器地址时，

系统报特殊模块 %)0 单元超界。�

 功能说明 

从指定特殊模块（编号为 S1）的指定 %)0 缓存器（地址为 S2）开始连续读取 S3
个字数据，连续存放到 D 起始的 S3 个双字元件中。�

 注意事项 

')520 指令执行时间比较长，并且与 S3 的值有关。�

 使用示例 

 
/'� � � 0��
')520� � �� � �� � '���� � ��

0� 为 21 时，主模块从 � 号特殊模块地址为 � 开始的 %)0 缓存器读取 � 个双字

数据，读到的双字数据保存在（'����'���）中。�

�
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6.8.3   TO：特殊模块缓冲寄存器字写指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位  

指令列表： TO  （S1）  （S2）  （S3）  （S4） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
�

 操作数说明 

S1：访问的特殊模块编号�

可设定范围：�～�，当访问系

统中不存在的特殊模块时，系

统报特殊模块地址无效。�

S2：要写入的特殊模块 %)0
缓存器起始地址�

可设定范围：�～�����，当访

问无效的%)0缓存器地址时，

系统报特殊模块 %)0 缓存器

超界。�

S3：要写入特殊模块的数据�

S4：要写入的特殊模块的 %)0
连续缓存器（单字）数量�

数据范围：�～�����，当访问

无效的 %)0 缓存器地址时，

系统报特殊模块 %)0 缓存器

超界。�

 功能说明 

将 S3 起始的 S4 个字单元的连续数据，连续写入指定特殊模块（编号为 S1）的指

定 %)0 缓存器（地址为 S2）起始的 S4 个字元件中。�

 注意事项 

72 指令执行时间比较长，并且与 S4 的值有关。�

 使用示例 

�
/'� � � 60��
72� � �� � �� � ����� � ��

当 3/& 运行时，往 � 号特殊模块 %)0��� 和 %)0��� 的缓存器中分别写入 ����。�

�
�
�
�
�
�
�
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6.8.4   DTO：特殊模块缓冲寄存器双字写指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位    

指令列表： DTO  （S1）  （S2）  （S3）  （S4） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ',17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
�

 操作数说明 

S1：访问的特殊模块编号�

可设定范围：�～�，当访问系统

中不存在的特殊模块时，系统报

特殊模块地址无效。�

S2：要写入的特殊模块 %)0 缓存

器起始地址�

可设定范围：�～�����，当访问

无效的 %)0 缓存器地址时，系统

报特殊模块 %)0 缓存器超界。�

S3：要写入特殊模块的数据�

S4：要写入的特殊模块的 %)0 连

续缓存器（双字）数量�

数据范围：�～�����，当访问无

效的 %)0 缓存器地址时，系统报

特殊模块 %)0 缓存器超界。�

 功能说明 

将 S3 起始的 S4 个双字单元的连续数据，连续写入指定特殊模块（编号为 S1）
的指定 %)0 缓存器（地址为 S2）起始的 S4 个双字元件中。�

 注意事项 

'72 指令执行时间比较长，并且与 S4 的值有关。�

 使用示例 

�

/'� � � 60��
'72� � �� � �� � ��������� � ��

当 3/& 运行时，往 � 号特殊模块 %)0��、� 两个单元（组成一个双字单元）写

入 � 个双字数据（��������）。�

�
�
�
�

 

6.8.5   VRRD：读模拟电位器值指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100 

影响标志位  

指令列表： VRRD  （S）  （D） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � �
'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � √�

�
 操作数说明 

S：指定的模拟电位器号�

设定范围：�～���，否则报操

作数错误。�

D：模拟电位器读数值的保存

（元件），数值大小为 �～���。�

 功能说明 

读取指定的模拟电位器值，并存放到指定的元件中。�

 使用示例 

� �

/'� � � 0��
955'� � �� � '���

0� 为 21 时读入系统中 � 号模拟电位器的值，把读入的数值放到 '�� 中。�
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6.8.6   REFF：设置输入滤波常数指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： REFF  （S） 步长 3 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S：输入滤波常数�

 0&���：设置范围：�～��PV，大于 �� 的数据按

�� 进行处理。�

 0&���：实际有效的数据为 �，�，��，��，��。当

参数小于 � 按 � 处理，当参数小于 �� 按 � 处理，

当参数小于 �� 按 �� 处理，当参数小于 �� 按 ��
处理，如为其它数据按 �� 处理。�

 功能说明 

设置 ;�～;�� 的输入滤波常数。�

 注意事项 

输入滤波常数仅对用做普通输入的端口有效，对用做高

速输入的端口无效。�

 使用示例 

�

/'� � � 0��
5())� � ���

;�� 为 21 时更改输入的滤波常数时间为 ��PV。�

6.8.7   REF：I/O 立即刷新指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： REF  （D）  （S） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� %22/� � ;� <� � � � � � � � � � � �
6� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

D：要刷新的起始 ;�< 软元件�

指定起始软元件号为 � 的整数倍。如 ;�，;��，;��«
或 <�，<��，<��«，最低位为 �。�

S：要刷新的端口数量�

刷新点数应为 �，��，……，���（� 的倍数，除此以外

的数值是错误的）�

 功能说明 

通常，3/& 的输入和输出都是在用户程序结束后的执

行。在运算过程中，如果需要读取最新的输入状态或希

望立即更新输出状态时，可以使用该指令。�

 注意事项 

�．对输入的端口（;Q，<Q）下标数应为 � 的整数倍。�

�．刷新的（端口）数量也应该为 � 的整数倍。�

�．在 )25�1(;7 指令之间或 &- 指令之间，一般使用

5() 立即处理。�

�．在有输入输出动作的中断处理被执行中，在中断子

程序中进行输入输出刷新，获取最新的输入信息并且及

时输出运算结果，使用 5() 指令。�

�．对继电器型的输出点要考虑到输出点的反应时间。�

 使用示例 

�

/'� � � 0��
5()� � <�� � ��

当 0� 为 21 时，<� 到 <� 的状态马上输出，不受扫描

周期的影响。�
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6.8.8   EROMWR：EEPROM 写指令 

梯形图： 

  

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位   

指令列表： EROMWR  （S1）  （S2） 步长 6 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � � � � � � � '� � � � � � 5� �
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

��Wv

,

�l��À
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6.8.9   PR：打印指令 

梯形图： 
PR  (S)  (D)  

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位  

指令列表：PR  (S)  (D)   步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6� :25'� � � � � � � � '� � &� 7� � 5� √�

'� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

S：保存数据的软元件的起始编号。�

D：输出数据的起始 < 编号。�

 功能说明 

�．将 6～6�� 的低 � 位（� 个字节）中保存的数据按时分方式输出到 '～'�� 中，使能信号固定为 <�。�

�．60�� 为打印指令执行中标志。打印过程中 60�� 置位，打印完成复位。�

时序图如下所示：�

'a'�� 数据 $ % & ' +

�T
'�� 选通

�T �T �扫描时间（PV）�T

6 6�� 6�� 6�� 6��
指令输入

�

�．特殊寄存器 60�� 为 2)) 时，固定 � 个字节的串行输出；为 21 时 �～�� 个字符的串行输出，当遇到 +��（18/ 代

码）时认为前一个字符为最后一个字符。�

60�� 为 21 时的时序图：�

开头字符 结尾字符

× ×

能流输入

数据输出

打印机选通

执行中标志位

7� 运算周期或是

中断时间

7 7 7

× ×
× ×

�

当能流无效的时候，打印指令执行中标志位复位。�

 注意 

�．能流有效只打印一次。�
�．可以使用打印指令执行中标志，控制打印指令的能流开断。�

 使用示例： 

接线图：�
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�
每个输出加 �.Ω上拉电阻，逻辑为“�”时，输出电压是 �9'&。逻辑为“�”时，输出低电平。其中 <�� 接打印机的数

据选通信号，低电平有效。数据是高电平有效，所以没有数据打印时输出 )) 到 <��<�，输出到打印机是低电平。�

程序：�

假设打印 '��'� 的数据，需要注意的是：数据应以 $6&,,码存放，在打印前还得对数据进行取反。�

�
�

 注意事项 

�．只适用于晶体管输出模块�

�．该指令与扫描周期同时执行�

�．该指令同时只能执行一条。打印完成，则指令执行中的标志 60�� 复位。��
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6.8.10   TKY：数字键输入指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位  

指令列表：7.<� �

�¡
ý�7���}
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6.9   实时时钟指令 

6.9.1   TRD：实时时钟读指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位  

指令列表： TRD  （D） 步长 3 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

D：读出系统时间所存放的起始单元，占有 D 所指定

单元起始的 � 个连续单元�

 功能说明 

读出系统中的时间，保存在 ' 所指定的存储单元中。�

 注意事项 

在系统出现时钟设置出错时，75' 读时间不成功。�

 使用示例 

�
/'� � � 0��
75'� � '���

0� 为 21 时把系统的时间分别送到 '�� 开始的 � 个

单元中。�

指令的执行结果如下：�

实时时钟用的特殊数

据寄存器�

元件� 项目� 时钟数据� �
――――――→ 
――――――→ 
――――――→ 
――――――→ 
――――――→ 
――――――→ 
――――――→ 

元件� 项目�

6'���� 年� ����～����� '��� 年�

6'���� 月� �～��� '��� 月�

6'���� 日� �～��� '��� 日�

6'���� 时� �～��� '��� 时�

6'���� 分� �～��� '��� 分�

6'���� 秒� �～��� '��� 秒�

6'���� 星期� �～�� '��� 星期�
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6.9.2   TWR：实时时钟写指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位   

指令列表： TWR  （S） 步长 3 
操作数 类型 
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6.9.3   TADD：时钟加指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位 零标志 SM180    进位标志 SM181 

指令列表： TADD  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�

6�� :25'� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：时钟数据 ��

在S1所指的 �个储存单元内保

存时间数据，对不满足时间格

式的数据，系统提示指令操作

数数值非法错误。�

S2：时钟数据 ��

在S2所指的 �个储存单元内保

存另一时间数据，对不满足时

间格式的数据，系统提示指令

操作数数值非法错误。�

D：时间结果存储单元�

按时间加处理完成的数据存储

在 D 所指的 � 个储存单元内。

根据处理完成的结果会影响进

位标志60���，零标志60���。�

 功能说明 

对时间格式的数据进行加法运

算，运算规则按时间格式执行。�

 注意事项 

参与运算的时间数据应符合时

间格式：�

“时”的设定范围：�～���

“分”的设定范围：�～���

“秒”的设定范围：�～���

 使用示例 

6��

＋�

6��

＝�

'�
'��� ��� 时� '��� ��� 时� '��� ��� 时�

'��� ��� 分� '��� ��� 分� '��� ��� 分�

'��� ��� 秒� '��� ��� 秒� '��� ��� 秒�

�

�

/'� � � � ;���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
/'� � 0��
7$''� � '�� � '��� �
'���
/'� � 60����
287� � <���
/'� � 60����
287� � <���

�．;�� 为 21 时送时间数据到 '�� 开始的 � 点和 '�� 开始的 � 个储存单元。�

�．0� 为 21 时把 '�� 开始的 � 个储存单元加 '�� 开始的 � 个储存单元，处理

完成的结果保存在 '�� 开始的 � 个储存单元。�

�．进位标志（60���）置 21，零标志（60���）为 2))。�

�
�
�
�

�
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6.9.4   TSUB：时钟减指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位 零标志 SM180    借位标志 SM182 

指令列表： TADD  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�

6�� :25'� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：时钟数据 ��

在S1所指的 �个储存单元内保

存时间数据，对不满足时间格

式的数据，系统提示指令操作

数数值非法错误。�

S2：时钟数据 ��

在S2所指的 �个储存单元内保

存另一时间数据，对不满足时

间格式的数据，系统提示指令

操作数数值非法错误。�

D：时间结果存储单元�

按时间加处理完成的数据存储

在 D 所指的 � 个储存单元内。

根据处理完成的结果会影响借

位标志60���，零标志60���。�

 功能说明 

对时间格式的数据进行减法运

算，运算规则按时间格式执行。�

 注意事项 

参与运算的时间数据应符合时

间格式：�

“时”的设定范围：�～���

“分”的设定范围：�～���

“秒”的设定范围：�～���

 使用示例 

6��

－�

6��

＝�

'�
'��� ��� 时� '��� ��� 时� '��� ��� 时�

'��� ��� 分� '��� ��� 分� '��� ��� 分�

'��� ��� 秒� '��� ��� 秒� '��� ��� 秒�

�

 示例说明 

�

/'� � ;���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
029� � ��� � '���
/'� � � 0��
768%� � '��� � '��� � '���
/'� � 60����
287� � <���
/'� � 60����
287� � <���

�．;�� 为 21 时送时间数据到 '�� 开始的 � 点和 '�� 开始的 � 个储存单元。�

�．0� 为 21 时把 '�� 开始的 � 个储存单元减 '�� 开始的 � 个储存单元，处理

完成的结果保存在 '�� 开始的 � 个储存单元。�

�．借位标志置（60���）21，零标志（60���）为 2))。�

�

�
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6.9.5   HOUR：计时表指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位    

指令列表： HOUR  （S）  （D1）  （D2） 步长 8 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�
'�� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � � � � � � �

 操作数说明 

S：小时比较数据。数据范围 �～
������

D1：时间存储单元�

D1 的数据单元保存小时，D1
＋� 的数据单元保存秒�

D2：报警输出地址�

当 D1 的数据大于等于 S 指定

的数据时，报警点变为 21 输

出。�

 功能说明 

对输入触点处于 21 状态的时

间以小时为单位进行判断。�

 注意事项 

�．为了能在切断 3/& 的电源

后仍然使用当前数据，请指定

D1 为停电保持用的软元件单元。若使用普通软元件单元，当 3/& 的电源被切断

或进行 581�ĺ�6723 的操作时，当前数据将被清除。�

�．即使报警输出 D2 为 21，仍然能够继续计数。�

�．本指令小时为 �� 位整数数据。当小时的数据大于 ����� 时又从 � 开始。�

 使用示例 

�

/'� � � � 0��
029� � ����� � '����
/'� � 0��
+285� � '���� � '���� � 0���
/'� � � � 0���
287� � <��

�．0� 为 21 时设定 +285 指令的比较数据。� �

�．0� 为 21 时 +285 对输入触点进行时间累加。�

�．当 0� 的 21 状态累积时间大于等于 ���� 时，0�� 为 21 状态。�

� � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � � �
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6.9.6   DCMP：（=、<、>、<>、>=、<=）日期比较指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位   

指令列表：� �

    DCMP＝       （S1）   （S2）   （D） 
    DCMP＜       （S1）   （S2）   （D） 
    DCMP＞       （S1）   （S2）   （D） 
    DCMP＜＞     （S1）   （S2）   （D） 
    DCMP＞＝     （S1）   （S2）   （D） 
    DCMP＜＝     （S1）   （S2）   （D）�

步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�
'� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � �

�
 操作数说明 

S1：日期比较数据 �，占用 S1
指定单元起始 � 个字单元，�
个单元的数据必须符合公历格

式，否则系统报操作数错误。�

S2：日期比较数据 �，占用 S2
指定单元起始 � 个字单元，�
个单元的数据必须符合公历格

式，否则系统报操作数错误。�

D：比较状态输出，数据符合比

较条件，' 置为 21，否则为

2))。�

 功能说明 

对分别以 S1、S2 为起始单元的

日期数据进行 %,1 比较，比较

的结果赋予 D。�

 注意事项 

以 S1、S2 为起始单元的日期数

据必须符合公历纪年法，否则

将报操作数错误（如：����，�，
�� 和 ����，�，�� 等数据都不

合法）。�

 使用示例 

�

/'� � � � 60��
029������'��
029���� � '��
029���� � '��
029������'���
029���� � '���
029���� � '���
/'� � � � � � ;��
'&03 �'��'���0��
'&03��'��'���0��
'&03!�'��'���0��
'&03�!�'��'���0��
'&03! �'��'���0��

ˈ

�
对分别以

、为起始
%,1

比较

，日单元的（）。�

�

�

�

�
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6.9.7   TCMP：（=、<、>、<>、>=、<=）时间比较指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位    

指令列表：� �

    TCMP＝       （S1）   （S2）   （D） 
    TCMP＜       （S1）   （S2）   （D） 
    TCMP＞       （S1）   （S2）   （D） 
    TCMP＜＞     （S1）   （S2）   （D） 
    TCMP＞＝     （S1）   （S2）   （D） 
    TCMP＜＝     （S1）   （S2）   （D）�

步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� � � 9� � 5� √�
'

�㄀
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6.9.8   HTOS：时、分、秒数据秒转换指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位   

指令列表： HTOS  (S)   (D) 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� 7� &� '� 6'� � � � Ｒ� √�
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6.10   高速 IO 指令 

6.10.1   HCNT：高速计数器驱动指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位   

指令列表： HCNT  （D）  （S） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� ',17� � � � � � � � � � &� � � � � �
6� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

D：指定计数器号，可设定范围：

&���～&����

S：指定比较常数，为 �� 位的

有符号数据，数据范围�
－����������～�����������

 功能说明 

驱动指定的硬件高速计数器，

所有的高速计数器只有在持续

驱动的情况下，才能进行硬件

高速计数，同时根据 S 对高速

计数器的常开触点的动作进行

判断。�

 注意事项 

所有的高速计数器只有在使用

+&17 驱动后才能使用�

+&17 指令、63' 指令、外部

输入中断以及脉冲捕捉存在硬

件冲突，要注意系统所有的高

速 ,2 的使用条件，使用时请参

照高速 ,2 指令说明。�

�

 使用示例 

�

/'� � � � � ;���
287� � � 60����
/'� � � � � ;���
567� � � � &����
/'� � � � � ;���
+&17� � � &���� � ���

对程序的操作实例的时序操作如下：�

;��

;��

;��

;�

计数输入

当前值 �
�

�
�

�
�

�
�

�
�

�

��
��

��
��

�� ��
��

��
��

��
��

��
��

复位输入

起动输入

上升
下降

上升

已进行输出的情况

&���输出接点

�

�

�．;�� 由 2)) 变为 21 时初始化 &��� 对应的硬件计数器，;� 为 &��� 的脉冲

输入端，&��� 对 ;� 外部脉冲计数。;�� 为 2)) 时 ;� 为一般的输入点，&���
不能对 ;� 的外部脉冲计数。�

�．对触点的动作：当计数器 &��� 的当前值由－�→－� 增加时，&��� 的触点被

置位。当计数器 &��� 的当前值由－�→－� 减少时，&��� 的触点被复位。�

�．当 ;�� 为 21 时执行 567 指令，&��� 的数据清除，&��� 的触点断开。�

�．对高速计速器的数据和其触点状态在停电状况下由用户在上层软件中的系统

块中设置。�

�
�
�
�
�
�
�
�
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� �

输入点�

计数器�
;�� ;�� ;�� ;�� ;�� ;�� ;�� ;��

最高频率 N+]�

0&��

��

0&��

��

0&��

��

单相单

端计数

输入方

式�

计数器 &���� 增�减� � � � � � � �

����

���
计数器 &���� � 增�减� � � � � � �

计数器 &���� � � 增�减� � � � � �

���
计数器 &���� � � � 增�减� � � � �

计数器 &���� � � � � 增�减� � � �

计数器 &���� � � � � � 增�减� � �

计数器 &���� � � � � � � 增�减� �
��

计数器 &���� � � � � � � � 增�减�

计数器 &���� 增�减� � 复位� � � � � �

���
计数器 &���� � � � 增�减� � 复位� � �

计数器 &���� 增�减� � 复位� � � � 启动� �

计数器 &���� � � � 增�减� � 复位� � 启动�

单相增

减计数

输入方

式�

计数器 &���� 增� 减� � � � � � �

����

���

计数器 &���� 增� 减� 复位� � � � � � ���

计数器 &���� � � � 增� 减� � � � ��

计数器 &���� � � � 增� 减� 复位� � �

���计数器 &���� 增� 减� 复位� � � � 启动� �

计数器 &���� � � � 增� 减� 复位� � 启动�

双相计

数输入

方式�

计数器 &���� $ 相� % 相� � � � � � �

��� �

���

计数器 &���� � � $ 相� % 相� � � � �

��计数器 &���� � � � � $ 相� % 相� � �

计数器 &���� � � � � � � $ 相� % 相�

计数器 &���� $ 相� % 相� 复位� � � � � �

��
计数器 &���� � � � $ 相� % 相� 复位� � �

计数器 &���� $ 相� % 相� 复位� � � � 启动� �

计数器 &���� � � � $ 相� % 相� 复位� � 启动�

计数器 &����

�;�� 复位��
$ 相� % 相� � � � � � �

��

计数器 &����

�;�� 复位��
� � $ 相� % 相� � � � �

计数器 &����

�;�� 复位��
� � � � $ 相� % 相� � �

计数器 &����

�;�� 复位��
� � � � � � $ 相� % 相�

63' 测频指令� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� ���� ���

脉冲捕捉功能� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� 输入点� �� ��

外部中断编号�

（上升�下降沿）�
����� ����� ����� ����� ����� ����� ����� ����� �� ��
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6.10.2   DHSCS：高速计数比较置位指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： DHSCS  （S1）  （S2 ）  （D） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
6�� ',17� � � � � � � � � � &� � � � � �
'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

S1：高速计数器要比较的数据，

为 �� 位的 ',17 数据，数据范

围－����������～�����������

S2：高速计数器，高速计数器

适用范围为 &���～&����

D：输出位元件对象，对 <，0，

6 马上置位输出不受扫描周期

的影响�

 注意事项 

�．'+6&6 指令动作必须要和

+&17 指令配合使用，只有

+&17 驱动后的高速计数器，

'+6&6 才能真正使用。�

�．'+6&6 指令在脉冲输入时

比较结果动作。因此，即使使

9
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6.10.3   DHSCI：高速计数比较中断触发指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： DHSCI  （S1）  （S2）  （S3） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
6�� ',17� � � � � � � � � � &� � � � � �
6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：高速计数器要比较的数据，

为 �� 位的 ',17 数据，数据范

围－����������～�����������

S2：高速计数器，高速计数器

适用范围为 &���～&����

S3：中断号。中断号范围：��～
���

 功能说明 

高速计数器只有在 +&17 驱动

指令的条件下根据计数输入

2))→21 以中断方式计数，当

高速计数器的值等于 '+6&,
指令中的 S1 时，进入 S3 所指

定的中断子程序中。用户在中

断子程序中可以编写马上要执

行的程序。�

 注意事项 

�．'+6&, 指令动作必须要和

+&17 指令配合使用，只有

+&17 驱动后的高速计数器，

'+6&,才能真正使用。�

�．'+6&, 指令在脉冲输入时

比较结果动作。因此，即使用

'029 或 029 指令等更改高

速计数器值 '+6&, 不会有动

作。�

�．'+6&,（'+6&6，'+6&5，
'+6=，'+63，'+67）和普

通指令一样可以多次使用，但

这些指令同时驱动的个数限制

在总计 � 条指令以下。对超过

� 条的有效指令不执行，有效

的指令按指令的有效先后决定。�

�．3/& 高速计数器的最大允许频率。如使用 '+6&6，'+6&,，'+6&5，'+6=，
'+63，'+67 命令时，将受到很大的影响。具体参考高速 ,2 使用的说明。�

 使用示例 

用户主程序如下：�

�

/'� � � � � � � 0��
287� � � � � 60����
/'� � � � � � � 0��
'+6&,� � � ����� � � &���� � ���
/'� � � � � � &����
287� � � � � <���

用户中断号为 �� 的中断程序如下：�

�

/'� � � � � 0���
287� � � <���
/'! � � '�� � ����
287� � � <���
029� � � �� � '��

�．0� 为 21 时，&��� 对 ;� 由 2))→21 以中断的方式计数（;� 的输入频率

参考高速 ,2 的使用说明），当 &��� 由 ���→���� 时 &��� 触点置位，由 ����→
���� 时 &��� 触点复位。&��� 的触点驱动 <�� 时，<�� 的执行由用户程序的扫描

决定。�

�．当 0� 为 21 时，'+6&, 高速指令在满足注意事项所说的高速指令要求时，

当 &��� 到 ���� 时中断号为 �� 的中断子程序马上响应，执行在中断程序中的用

户程序。�

�．当 0� 为 21 时，60��� 驱动，&��� 计数器减计数。当 0� 为 2)) 时，60���
未驱动，&��� 计数器增计数。�

�．&��� 在有脉冲输入的情况下，当 &��� 为 ���� 时进入中断号为 �� 的中断程

序，在 0�� 为 21 时 <�� 驱动，但 <�� 的输出执行跟用户程序的扫描周期有关。

同时也判断 '� 的数据大于 ��� 时驱动 <�� 和清除 '� 的数据。�

�
�
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6.10.4   DHSPI：高速输出绝对位置比较中断触发指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位   

指令列表： DHSPI  （S1）  （S2）  （S3） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
6�� ',17� � � � � � � � � 6'� � � � � � �
6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：高速输出位置元件要比较的数据，为 ��位的',17
数据，数据范围－����������～�����������

S2 ： 高 速 输 出 位 置 元 件 �� 适 用 范 围 为

6'����6'����6'����6'����6'����6'����

S3：中断号。中断号范围：�������������������

 功能说明 

当高速输出位置元件的值等于
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6.10.5   DHSCR：高速计数比较复位指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： DHSCR  （S1）  （S2）  （D） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
6�� ',17� � � � � � � � � � &� � � � � �
'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � &� � � � � �

 操作数说明 

S1：高速计数器要比较的数据，

为 �� 位的 ',17 数据，数据范

围－����������～�����������

S2：高速计数器，高速计数器

适用范围为 &���～&����

D：输出位元件对象，对 <，0，

6，& 马上复位输出不受扫描周

期的影响。对 & 元件只能是 S2
本身�

 功能说明 

高速计数器只有在 +&17 驱动

指令的条件下根据计数输入

2))→21 以中断方式计数，当

高速计数器的值等于 '+6&5
指令中的 S1 时，D 所指定的位

元件马上复位，如果为 < 元件，

< 元件马上输出。在希望高速

计数器当前值的比较复位立即

向外部输出比较结果时，使用

'+6&5 高速比较复位指令。�

 注意事项 

�．'+6&5 指令动作必须要和

+&17 指令配合使用，只有

+&17 驱动后的高速计数器，

'+6&5 才能真正使用。�

�．'+6&5 指令在脉冲输入时比较结果动作。因此，即使使用 '029 或 029
指令等更改高速计数器值 '+6&5 不会有动作。�

�．'+6&5（'+6&,，'+6&6，'+6=，'+63，'+67）和普通指令一样可以多

次使用，但这些指令同时驱动的个数限制在总计 � 条指令以下。对超过 � 条的有

效指令不执行，有效的指令按指令的有效先后决定。�

�．3/& 高速计数器的最大允许频率。如使用 '+6&6ˀ͠
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6.10.6   DHSZ：高速计数区间比较指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表： DHSZ  （S1）  （S2）  （S3）  （D） 步长 13 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
6�� ',17� � � � � � � � � � &� � � � � �
'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：高速计数器要比较的数据

�，为 �� 位的 ',17 数据，数

据 范 围 － ���������� ～

�����������

S2：高速计数器要比较的数据

�，为 �� 位的 ',17 数据，数

据 范 围 － ���������� ～

�����������

S3：高速计数器，高速计数器

适用范围为 &���～&����

D：
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6.10.7   DHST：高速计数表格比较指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： DHST  （S1）  （S2）  （S3） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� � � � � � � � '� � � � � � 5� �
6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� ',17� � � � � � � � � � &� � � � � �

�

 操作数说明 

S1：表格比较的数据起始单元（' 元件起始号）。其

后序列号相连的三个 ' 元件用于指定高速计数器

要比较的数据、< 元件序号及其相应输出状态。这四

个序列号相连的 ' 元件合称一个记录。�

S2：要比较的记录数量，数据范围为 �～����

S3：高速计数器，适用范围为 &���～&����

 功能说明 

�．高速计数器只有在 +&17 驱动指令的条件下，根

据计数输入 2))→21 以中断方式计数。�

�．当高速计数器的值等于当前要比较记录的数据，

则按记录的数据输出相应的 Y元件状态，输出的

对象只能为 Y元件。�

�．输出动作与扫描周期无关，当前记录指定的 Y

元件将立即输出指定的状态。�

�．在希望用户程序按某个表格指定的比较数据和

Y元件执行立即输出的操作时，使用 '+67 表格比

较输出指令。 

 注意事项 

�．'+67 指令动作必须要和 +&17 指令配合使用，

只有 +&17 驱动后的高速计数器，'+67 才能正确执

行。�

�．'+67 指令在脉冲输入时比较结果动作。因此，即

使使用 '029 或 029 指令等更改高速计数器值，

'+67 也不会有动作。�

�．'+67（'+6&,，'+6&6，'+6&5，'+63，'+6=）
和普通指令一样可以多次使用，但这些指令同时驱动

的个数限制在总计 � 条指令以下。对超过 � 条的有指

令不执行，有效的指令按指令的有效先后决定。在用

户的指令中如果 '+63 为有效指令，'+67 就不执行。

反之 '+67 为有效指令，'+63 就不执行。对用户程

序中在同一时刻只能有一条指令（'+67 或 '+63）
有效。�

�．3/& 高速计数器的最大允许频率。如使用 '+6&6，
'+6&,，'+6&5，'+6=，'+63，'+67 命令时，将

受到很大的影响。具体参考高速 ,�2 使用的说明。�

�
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 使用示例 

表格数据如下表所示：�

比较数据 
输出 Y 编号 置位/复位 操作流程 

高位 低位 

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� �� �� ↓�

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� �� �� ↓�

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� �� �� ↓�

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� ��
�� ↓�

返回到 ��

�
梯形图如下所示：�

�

/'� � � � � 60��
'029� � ���� � '����
029� � � � �� � � '����
029� � � � �� � � '����
'029� � ���� � '����
029� � � � �� � � '����
029� � � � �� � � '����
'029� � ���� � '����
029� � � � �� � � '����
029� � � � �� � � '����
'029� � � ����'����
029� � � � �� � � '����
029� � � � �� � � '����
/'� � � � � � 0��
+&17� � &���� � �����
/'� � � � � � 0��
'+67� � � '���� � �� � &����
/'� � � � � � 0��
287� � � � � 60����
/'� � � � � � � &����
287� � � � � � <���

�．用户程序的第一个扫描周期，对 '���→'��� 赋初值，产生要比较的表格。�

�．0� 和 ;� 同时为 21 时，&��� 对 ;� 由 2))→21 计数，（输入频率参考高速 ,2 的使用说明），当 &��� 由 ���→����
时 &��� 触点置位，由 ����→���� 时 &��� 触点复位。&��� 的触点驱动 <�� 时，<�� 的执行由用户程序的扫描周期决定。�

�．当 0� 为 21 时，'+67 高速指令在满足注意事项所说的高速指令要求时，从表格的记录号 � 开始，在 � 号记录完成

后才进入 � 号记录的比较，每次只有在前次指令完成后才进入下条记录比较。当最后条记录比较完成重新回到第 � 条记

录比较，同时 60��� 置位。6'��� 表示当前要比较的记录号，6'��� 和 6'��� 表示当前要比较的数据。对比较完成的

结果马上输出，不受扫描周期影响。�

�．当 0� 为 21 时，60��� 为 21，&��� 为减计数，如果 0� 为 2)) 时，60��� 为 2))，&��� 为增计数。�

�．当 ;� 为 2)) 时，&��� 计数器不能计数。�

�．当 0� 和 ;� 同时为 21 时，如果 ;� 为 21，&��� 计数器清 �，同时 &��� 辅助触点也被清除。�
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6.10.8   DHSP：高速计数表格比较脉冲输出指令 

梯形图： 适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表： DHSP  （S1）  （S2）  （S3） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� � � � � � � � '� � � � � 5� �
6�� ,17� 常数�
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 使用示例 

表格数据如下表所示：�

比较数据 输出到 SD180 和 SD181 数据 
操作流程 

高位 低位 高位 低位 

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� �� �� ↓�

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� �� �� ↓�

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� �� �� ↓�

'��� �� '��� ���� '��� �� '��� ��
�� ↓�

从 � 返回�

梯形图如下所示：�

�

/'� � � � � 60��
'029� � ���� � '����
029� � � � �� � � '����
029� � � � �� � � '����
'029� � ���� � '����
029� � � � �� � � � '����
029� � � � �� � � � '����
'029� � ���� � '����
029� � � � �� � � � '����
029� � � � �� � � � '����
'029� � � ���� � '����
029� � � � �� � � � '����
029� � � � �� � � � '����
/'� � � � � � 0��
+&17� � � &���� � �����
/'� � � � � � 0��
'+63� � � � '���� � �� � &����
/'� � � � � � 0��
287� � � � � 60����
/'� � � � � � � &����
287� � � � � � <���
/'� � � � � � � � 0��
3/6<� � � � � 6'���� � �� � <��

�．用户程序扫描的第一个周期时，对 '���→'��� 赋初值，产生要比较的表格数据。�

�．0� 和 ;� 同时为 21 时，&��� 对 ;� 由 2))→21 计数，（输入频率参考高速 ,2 的使用说明），当 &��� 由 ���→����
时 &��� 触点置位，由 ����→���� 时 &��� 触点复位。&��� 的触点驱动 <�� 时，<�� 的执行由用户程序的扫描周期决定。�

�．当 0� 为 21 时，'+63 高速指令在满足注意事项所说的高速指令要求时，从表格的记录号 � 开始，在 � 号记录完成

后才进入 � 号记录的比较，每次只有在前次指令完成后才进入下条记录比较。当最后条记录比较完成重新回到第 � 条记

录比较，同时 60��� 置位。6'��� 表示当前要比较的记录号，6'��� 和 6'��� 表示当前要比较的数据。对比较完成的

结果输出操作数分别放到 6'��� 和 6'��� 单元中，不受扫描周期影响。希望比较在最后一行停止时把表格中的最后一

格送到 6'��� 和 6'��� 的数据设为 �。�

�．当 0� 为 21 时，60��� 为 21，&��� 为减计数，如果 0� 为 2)) 时，60��� 为 2))，&��� 为增计数。�

�．当 ;� 为 2)) 时，&��� 计数器不能计数。�

�．当 0� 和 ;� 同时为 21 时，如果 ;� 为 21，&��� 计数器清 �，同时 &��� 触点也被清除。�
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6.10.9   SPD：测频指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： SPD  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� %22/� � ;� � � � � � � � � � � � � �
6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：输入点，可设定范围：;�～;��

S2：输入点检测的单位时间，以 PV 为单位，操作数 6�!��

D：检测脉冲数据保存单元，当计数超过 �����，自动溢

出处理�

 功能说明 

检测 ;�～;� 在指定的时间（PV）内输入脉冲个数，将

结果存储在指定的软元件单元中。�

 注意事项 

�．63' 和 +&17、外部输入中断、脉冲捕捉存在硬件冲

突。具体请参见 6.10  高速 IO 指令。�

�．63' 的输入点只能为 ;�～;�，其它的不支持。�

�．63' 的脉冲输入频率最大为 ��N+]，超过 ��N+] 检

测有可能存在误差。�

�．63' 的输入脉冲频率必须参考系统总的脉冲频率输入

输出要求。�

 使用示例 

/'� � � � 60��
3/6<� � ������ � �� � <��
/'� � � � 0��
63'� � � ;�� � ����� � '���

对程序的操作实例的时序操作如下：�

'���现在值

����PV ����PV

'���测定值

;�

0�

�
�

����

'���已运行时间（PV）

�

�

输入X0

1（fpn）

接近开关
Q 脉冲/转数

�

�．0�为21时将;�指定的输入脉冲在 ����PV内计数，

将计数的结果保存在 '�� 的存储单元中，其中 '�� 为在

����PV 内的计数的现在值，'�� 为 ����PV 内已运行的

时间。�

�．'�� 的数据和上图中的旋转速度成正比关系。�

�．对 ;� 的每次 2))→21 计数每隔 ����PV 后保存到

'�� 中。�
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6.10.10   PLSY：高速脉冲输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： PLSY  （S1）  （S2）  （D） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
'� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：指定频率（+]）�

可设定范围：0&���、0&���：�～������（+]），0&���：
�～������（+]）。当 S1 小于等于 � 或大于 ������ 时，系

统报指令操作数非法，同时不占系统硬件资源。在指令运

行过程中更改 S1 的内容，输出的频率也随之发生变化。�

S2：产生的脉冲量（3/6）。�

可设定范围：�～����������。设定操作数不在本范围之

内时，系统报指令操作数非法，脉冲不输出，也不占用系

统资源。S2 为 � 时，在指令有效下脉冲始终输出。�

在指令运行过程中更改 S2 的内容，在下一次驱动有效的

情况下操作数才有作用。�

D：高速脉冲输出点，对于 0&���、0&����只能指定 <�
或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、<�、<�、<�、
<�、<�、<�。�

 功能说明 

根据指令指定的频率产生指定数量的高速脉冲输出。为了

输出高速脉冲，3/& 的输出晶体管上的负载电流要大，但

不能超过额定负载电流。 

 注意事项 

�．3/& 必须使用晶体管输出方式。�

�．3/& 执行高速脉冲输出时，必须使用下列所述的 3/&
输出晶体管规定的负载电流。�

�．针对 3/6<，3:0，3/65 的输出回路（晶体管）如下：�

可编程控制器
负载
电阻

外部
电源

���P$ �

�．在高负载时晶体管的 2)) 时间较长，在 3:0，3/6<，

3/65 指令时，要求晶体管输出端接相应的负载，当输出

的波形不满足指令的操作数时，可以加大晶体管的负载电

流（晶体管的负载≤���P$）。�

�．在高速指令有效运行（包括输出完成）时，对同一端

口的其它操作无效。只有在高速脉冲输出指令无效时，其

它指令才能操作本端口。�

�．使用多个 3/6< 指令能够在高速输出点得到各自独

立的高速脉冲输出，也可和 3:0 或 3/65 在不同的输

出点得到各自独立的高速脉冲输出。�

�．有多条 3:0、3/6< 或 3/65 指令操作同一端口时，

先有效的指令控制端口输出状态，后有效的指令对输

出点的状态无影响。�

�．与其它高速指令（'+6&6，'+6&5，'+6=，'+63，
'+67，+&17）相同，3/6< 指令要满足系统中对高

速输入和高速脉冲输出的要求。�

使用示例 

�

/'� � 0��
3/6<������������<��
3/65������������<��

<�

<�
脉冲量

频率（����）

脉冲量

频率（����）
�

�．0� 为 21 时，从 <�、<� 端口输出 ����� 个频率

为 ����+] 的脉冲，完成 ����� 个脉冲后，不再输出。

当 0� 出现由 2)) 向 21 跳变时，重新下一次输出。

0� 为 2)) 时，端口输出 2))。�

�．脉冲的占空比为 ��％21，��％2))。输出控制不

受扫描周期的影响，采用中断处理。在高频输出时，

从 < 端口的输出占空比跟负载有关系。从输出端子（<�
和 3257�，<� 和 3257�）得到的波形跟用户的输出

负载有关系，在满足不能超过额定负载电流情况下，

负载越小，输出波形越接近设定操作数。�

�．60�� 对应 <� 的输出使能，60�� 对应 <� 的输出

使能，为 � 的情况下输出脉冲。�

�．60��，60�� 对应 <� 和 <� 的输出标志，当输出

完成或 0� 为 2)) 标志清除。�

�．6'�� 对应 <� 在 3/6< 和 3/65 指令的输出脉冲数

量高位。�

6'�� 对应 <� 在 3/6< 和 3/65 指令的输出脉冲数量

低位。6'�� 对应 <� 在 3/6< 和 3/65 指令的输出脉

冲数量高位。6'�� 对应 <� 在 3/6< 和 3/65 指令的

输出脉冲数量低位。6'�� 对应 <� 和 <� 在 3/6< 和

3/65 指令的输出脉冲数量高位。�

6'�� 对应 <�和 <�在 3/6<和 3/65 指令的输出脉冲

数量低位。�
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�．6'��～6'�� 可以通过“'029� � ×××� � 6'�×”或

“029� � ×××� � 6'�×”更改。也可通过监控更改。�

�．如果要使用输入脉冲个数控制 3/6< 的输出脉冲频率，

具体参考 '+63 指令。�

�

6.10.11   PLSR：带加减速的计数脉冲输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： PLSR  （S1）  （S2）  （S3）  （D） 步长 10 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：最高频率（+]）。可设定范围：��～�����（+]）。�

间接指定的操作数当大于 ����� 按 ����� 处理，当小

于 �� 按 �� 处理，系统报指令操作数非法，高速脉冲

输出按默认的数据输出。�

S2：总输出脉冲数（3/6）。可设定范围：���～
����������。设定操作数不在本范围之内系统提示指

令操作数数值非法错误，同时脉冲不输出，也不占用

本指令对应的硬件资源。�

S3：加减速时间（PV）�

操作数 S1×S3������� 时，系统按 S3 �������S1 处

理，同时系统提示 3/65 指令参数错误告警，加减速

时序不一定。�

操作数 S1×S3!6�×��� 时。系统按 S3 6�×����S1
处理，同时系统提示 3/65 指令参数错误告警，加减

速时序不一定。�

 注意 

对 0&���，加减速时间不能低于 ��PV。�
�
加减速时的变速次数按固定的 �� 次处理，每次变化

量为 S1���。�

D：高速脉冲输出点，对于 0&���、0&����只能指定

<� 或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、<�、<�、
<�、<�、<�、<�。�

 功能说明 

带加速减速功能的定尺寸传送用的高速脉冲输出指

令。针对指定的最高频率进行定加速，在达到所指定

的输出脉冲数后，进行定减速。

操作过程如图所示：�

输出：<�
或�<�

6� 加速时间 6� 减速时间

��级变速��级变速

6�最高频率： ��a�����+]

�次变速量最
高是6�的����

时间（VHF）

6�总输出脉冲数
���a�������������3/6

�
�

�
�

�
�

�
�

�
�� �

�
�

�
�

�
�

�
�

��

�
�

 注意事项
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�．该命令的输出频率为 ��～�����+]，加减速时的变速

速度超过此范围时，自动在范围内调整操作数，本指令不

受扫描周期的影响。�

�．3/& 请使用晶体管输出，在高速脉冲输出时请按规定

的负载电流接入输出晶体管。从输出端子（<� 和 3257�，
<� 和 3257�）得到的波形跟用户的输出负载有关系，在

满足不能超过额定负载电流情况下，负载越小，输出波形

越接近设定操作数。�

�．在高速指令有效运行（包括输出完成）时，对同一端

口的其它操作无效。只有在高速脉冲输出指令无效时，其

它指令才能操作本端口。�

�．使用 � 个 3/65 指令能够在输出端得到各自独立的高

速脉冲输出，也可和 3:0 或 3/6< 在不同的输出端得到

各自独立的高速脉冲输出。�

�．有多条 3:0、3/6< 或 3/65 指令操作同一端口时，

先有效的指令控制端口输出状态，后有效的对输出端的状

态无影响。�

�．与其它高速指令（'+6&6，'+6&5，'+6=，'+63，
'+67，+&17）相同，3/65 指令要满足系统中对高速输

入和高速脉冲输出的要求。�

 使用示例 

�

/'� � � � 0��
3/65� � ��� � ���� � ����� � <��
3/65� � ��� � ���� � ����� � <��

�．0� 为 21 时按照设定值从 <�、<� 端口输出脉冲，

完成 ��� 个脉冲后，不再输出。当 0� 出现由 2)) 向

21 跳变时，重新下一次输出。0� 为 2)) 时，端口输

出 2))。�

�．在指令执行的过程中所有的操作数都不进行更改，

按最先有效时的操作数处理，只有 0� 由 21→2))→
21 新操作数才有效。�

�．60�� 对应 <� 的输出使能，60�� 对应 <� 的输出

使能，60�� 和 60�� 为 � 的情况下对应的输出点输出

中断。�

�．60��，60�� 对应 <� 和 <� 的输出标志，当输出

完成或 0� 为 2)) 时，对应的 60�� 或 60�� 为 2))。
当正在输出时，对应的 60�� 或 60�� 为 21 状态。�

�．6'��～6'�� 分别对应：�

1）SD50：Y0 在 PLSY 和 PLSR 指令的输出脉冲

数量高位。 

2）SD51：Y0 在 PLSY 和 PLSR 指令的输出脉冲

数量低位。 

3）SD52：Y1 在 PLSY 和 PLSR 指令的输出脉冲

数量高位。 

4）SD53：Y1 在 PLSY 和 PLSR 指令的输出脉冲

数量低位。 

5）SD54：Y0 和 Y1 在 PLSY 和 PLSR 指令的输出

脉冲数量高位。 

6）SD55：Y0 和 Y1 在 PLSY 和 PLSR 指令的输出

脉冲数量低位。 

�．6'��～6'�� 可以通过（'029� � ×××� � 6'�×）

或（029� � ×××� � 6'�×）更改。也可通过监控更

改。

�
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6.10.12   PLS：包络线脉冲输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位   

指令列表：PLS  （S1）  （S2）    （D1） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明

S1：参数指定的 ' 元件起始地址�

S2：输出段数� �～����

D：高速脉冲输出点，对于 0&���、0&����只能指定

<� 或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、<�、<�、
<�、<�、<�、<�。�

 功能说明 

�．利用后台的指令向导生成 3/6 指令，以子程序的

形式进行调用。能流一导通，系统就按照设置输出相

应脉冲。用户可以控制运行或停止脉冲发生器，设置

频率、脉冲量。�

�．当段的数目为 � 的时候，没有输出。�

�．使用 60��，60�� 使能可以关断高速脉冲输出，

其它的标志位与高速共用。�

�．后台软件生成的子程序 3/6B6(7 的内容（设 Q 为

其 ' 元件号，0 为总段数）：�

LD SM0 

DMOV 第 1 段步骤频率 Dn 

DMOV 第 1 段步骤脉冲数 Dn＋2 

DMOV 第 2 段步骤频率 Dn＋4 

DMOV 第 2 段步骤脉冲数 Dn＋6 

DMOV 第 3 段步骤频率 Dn＋8 

DMOV 第 3 段步骤脉冲数 Dn＋10 

……… 

DMOV 第 M 段步骤频率 Dn＋4M－4 

DMOV 第 M 段步骤脉冲数 Dn＋4M－2 

DMOV 最大速度 Dn＋4M 

MOV 最小速度 Dn＋4M＋2 

MOV 加速时间 Dn＋4M＋3 

MOV 减速时间 Dn＋4M＋4 

 注意事项 

�．建议使用 372 向导生成的 3/6 指令，如果直接编

写 3/6 指令，注意各步骤的脉冲个数不能过小。在设

定的加速度下，每一个步骤的脉冲个数必须大于频率

间变换所需要的最少脉冲数。�

�．用P 表示某步骤输出的脉冲个数， NF 表示第 1 段

的频率， PD[F 、 PLQF 表示最高速度和最低速度， upT 、

downT 表示加速时间和减速时间。�

1）当步骤 N 的速度大于步骤 N－1 的速度时，步

骤 N 的脉冲个数必须满足下面的条件: 

������
����

PLQPD[

��

FF
TFFFF

P upNNNN




 

�
2）当步骤 N 的速度小于步骤 N－1 的速度时，步

骤 N 的脉冲个数必须满足下面的条件: 

������
����

PLQPD[

��

FF
TFFFFP downNNNN




 

�
�．特别的：�

1）当 N=1 时，步骤 N－1 的频率取 PLQF ，代入上

述公式。 

2）当所有步骤数为 1 时，即只有 1 段时，脉冲个

数必须满足下面的条件： 

������
������

PLQPD[

PLQ�PLQ�

FF
TTFFFF

P downup






�
3）最后一个步骤的脉冲个数要满足下面的公式： 

������
������

PLQPD[

��

FF
TTFFFF

P downupMMMM




 

�
4）各步骤中指定的频率不能大于先前设定的最高

速度，也不能低于最低速度。 

5）各步骤的脉冲总数最大为 999，999。 

�．3/& 请使用晶体管输出，在高速脉冲输出时请按

规定的负载电流接入输出晶体管。从输出端子得到的

波形跟用户的输出负载有关系，在满足不能超过额定

负载电流情况下，负载越小，输出波形越接近设定操

作数。�

�．在高速指令有效运行（包括输出完成）时，对同

一端口的其它操作无效。只有在高速脉冲输出指令无

效时，其它指令才能操作本端口。�

�．3/6<�3/65�3/6，定位指令可以利用端口输出高

速脉冲。请注意不要同时对同一个高速端口使用这些

指令进行高速脉冲输出。�

�
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6.10.13   PLSB：带基底频率与加减速的计数脉冲输出指令 

梯形图： 

PLSB  (S1)  (S2)  (S3)  (S4)  (D)  

适用机型 MC100  MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表： PLSB  (S1)  (S2)  (S3)  (S4)  (D) 步长 12 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �

 操作数说明

 S1：基底频率（HZ） 

可设定范围：�～�����+]。设定操作数不在本范围之

内系统提示指令操作数数值非法错误，同时脉冲不输

出，也不占用本指令对应的硬件资源。�

S2：最高频率（+=）�

可设定范围：��～������ �+]�。设定操作数不在本范

围之内系统提示指令操作数数值非法错误，同时脉冲

不输出，也不占用本指令对应的硬件资源。�

S3：总输出脉冲数�3/6��

可设定范围：��������；设定操作数不在本范围之内

系统提示指令操作数数值非法错误，同时脉冲不输

出，也不占用本指令对应的硬件资源。�

S4：加减速时间�P6��

可设定范围：�������；设定操作数不在本范围之内系

统提示指令操作数数值非法错误，同时脉冲不输出，

也不占用本指令对应的硬件资源。�

D：脉冲输出端口�

对于0&���、0&����只能指定<�或<�；对于0&����
可以指定 <�、<�、<�、<�、<�、<�、<�、<�。�

�

 功能说明 

带基底频率与加速减速功能的定尺寸传送用的高速脉冲输出指令。针对指定的最高频率以基底频率开始进行定加速，在

达到所指定的输出脉冲数后，进行定减速直至基底频率。�

操作过程如图所示：�

输出：<�
或�<�

6� 加速时间 6� 减速时间

��级变速�� 级变速

6� 最高频率：��a�����+]

� 次变速量最高是

6� 的����

时间（VHF）

6� 总输出脉冲数
�a�������3/6

�
�

�
�

�
���

��
��

��
�� �

�
�

�
�

���
��

��
��

��

6��

6� 基底频率：�a�����+]

�
�
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 注意事项 

�．该命令的输出频率为 ��������+]，加减速时的变速

速度超过此范围时，自动在范围内调整操作数，本指令

不受扫描周期的影响。�

�．当用户设置的操作数不合理时（如脉冲个数与对应的

加减速时间与频率相比过小），将按照用户设置操作数所

决定加速度进行加减速，同时保证输出脉冲个数准确，

但输出频率可能低于操作数设置值，加减速时间也可能

小于设定值。�

�．本指令采取 �� 级加减速，但在用户设置操作数不合

理或脉冲数过小时，将适当减少加减速级数。�

�．可编程控制器请使用晶体管输出，在高频脉冲输出时

请按规定的负载电流接入输出晶体管；从输出端子得到

的波形跟用户的输出负载有关系，在满足不能超过额定

负载电流情况下，负载小，输出波形越接近设定操作数。�

�．在高速指令有效运行�包括输出完成�时，对同一端口

的其它操作无效；只有在高速输出指令无效时，其它指

令才能操作本端口。�

�．使用 � 个 3/6% 指令能够在 <��� 和 <��� 输出端得

到各自独立的脉冲输出，也可和 3:0 或 3/6< 在不同

的输出端得到各自独立的脉冲输出。�

�．有多条 3:0、3/6< 或 3/6% 指令操作同一端口时，

先有效的指令控制端口输出状态，后有效的对输出端的

状态无影响。�

�．与其它高速指令（'+6&6，'+6&5，'+6=，'+63，
'+67，+&17）相同，3/6% 指令要满足系统中对高速

输入和高速输出的要求。�

�．高速指令、包络线指令、定位指令可以利用 <�，<�
两个端口输出高速脉冲。请注意不要同时对同一个高速

端口使用这些指令进行高速输出。�

�
�

 使用示例 

�
/'� � � � 0��
3/65� � ���� � ������ � ������ � ����� � <��
3/65� � ���� � ������ � ������ � ����� � <��

�．0� 为 21 时按照设定值从 <�、<� 端口输出脉冲，

完成 ����� 个脉冲后，不再输出。当 0� 出现由 2)) 向

21 跳变时，重新下一次输出。0� 为 2)) 时，端口输

出 2))。�

�．在指令执行的过程中所有的操作数都不进行更改，按

最先有效时的操作数处理，只有 0� 由 21→2))→21
新操作数才有效。�

�．60�� 对应 <� 的输出使能，60�� 对应 <� 的输出使

能，60�� 和 60�� 为 � 的情况下对应的输出点输出中

断。�

�．60��，60�� 对应 <� 和 <� 的输出标志，当输出完

成或 0� 为 2)) 时，对应的 60�� 或 60�� 为 2))。当

正在输出时，对应的 60�� 或 60�� 为 21 状态。�

�．6'��～6'�� 分别对应：�

1）SD50：Y0 在 PLSB 指令的输出脉冲数量高位。 

2）SD51：Y0 在 PLSB 指令的输出脉冲数量低位。 

3）SD52：Y1 在 PLSB 指令的输出脉冲数量高位。 

4）SD53：Y1 在 PLSB 指令的输出脉冲数量低位。 

5）SD54：Y0 和 Y1 在 PLSB 指令的输出脉冲数量高

位。 

6）SD55：Y0 和 Y1 在 PLSB 指令的输出脉冲数量低

位。 

�．6'��～6'�� 可以通过（'029� � ×××� � 6'�×）

或（029� � ×××� � 6'�×）更改。也可通过监控更改。�

� �
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6.10.14   PWM：脉冲输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： PWM  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
'� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

S1：指定脉冲宽度（PV�μV）�

可设定范围：�～�����（PV），当 S1 大于 ����� 时，系统报

指令操作数非法，同时不占系统硬件资源。�

在指令运行过程中更改 S1 的内容，输出脉冲也随之发生变

化。60�� 为 � 时，S1 以 ms 为单位；60�� 为 � 时，S1 以

μV 为单位。�

S2：指定脉冲周期（PV）�

可设定范围：�～�����，设定操作数不在本范围之内系统报

指令操作数非法，同时脉冲不输出，也不占用系统资源。�

在指令运行过程中更改 S2 的内容，输出脉冲也随之发生变

化。60�� 为 � 时，S1 以 ms 为单位；60�� 为 � 时，S1 以

μV 为单位。�

S2 要大于等于 S1，否则系统报操作数错误，不输出脉冲，

也不占用系统资源。�

D：高速脉冲输出点，对于 0&���、0&����只能指定 <� 或

<�；对于 0&����可以指定 <�、<�、<�、<�。�

 功能说明 

在 D 所指定的端口输出宽度为 S1、周期为 S2 的 3:0 脉冲。�

 注意事项 

�．当 S1 为 � 时，高速输出端口输出一直为 2))。当 S1 S2
时，高速输出端口输出一直为
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6.11   控制计算指令 

6.11.1   PID：功能指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： PID    （S1）    （S2）    （S3）    （D） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � � � � � � � '� � � � � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� � � � � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� � � � � 5� √�

'� ,17� � � � � � � � '� � � � � 5� √�

XŸᲢ퇠暙老䤀
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�．报警设定：当设定输出上下限有效（S3＋1 的 %,7� 21，%,7� 21 且 %,7� 2))）时，3,' 指令将输入输出变化量

与 S3＋15～S3＋18 单元里的设定值进行比较，超过被设定的输入输出变化量时，3,' 报警输出 S3＋19 单元相应的各功

能位在 3,' 指令执行后立即被设置。由此用户可以进行输入变化量、输出变化量的监测。此时输出值如下图所示：�

2))
21

2))21

ELW��

ELW��
S3+19

S3+19

输入变化量

报警标志

增侧

减侧

采样
次数

�

� � � � � � � � � � � � � � �

输出变化量

报警标志

增侧

减侧

2))
S3+19

ELW��

S3+19
ELW��

21

2)) 21

采样
次数�

�
�
�．3,' 指令的基本运算式：�

动作方向 PID 运算公式 

正动作�

�

6939(9 �QIQ  
�

  �Q
''6

''
�QI�QIQI

''6

'
Q '

7Į7
7Į39�3939

7Į7
7'  








�

 ǻ0909Q �

逆动作�

�

�QIQ 3969(9  �

  �Q
''6

''
�QIIQ�QI

''6

'
Q '

7Į7
7Į393939�

7Į7
7'  








�

 ǻ0909Q
�

�

符号说明如下表所示：�

符号 说明 

 

符号 说明 

Q(9 � 本次采样偏差� Q' � 本次微分项�

�Q(9  � �� 个周期前的偏差� �Q'  � �� 个周期前的微分项�

69 � 目标值� .3 � 比例增益�

QI39 � 本次采样值（滤波后）� 67 � 采样周期�

�QI39  � �� 个周期前采样值（滤波后）� ,7 � 积分时间�

�QI39  � �� 个周期前采样值（滤波后）� '7 � 微分时间�

ǻ09 � 输出变化量� 'Į � 微分增益�

09 � 本次的操作量� � �

�

 使用示例 

���3,' 初始化程序，如果控制操作数不变，可以只执行一次�

/'� � 60�� � � � � � � ��初始化程序只需运行一次�

029� � ������ '���� � ��设定目标值�

029� � ���� � '����� ��采样时间（7V）� 范围为 �～�����（PV）但比运算周期�

� � � � � � � � � � � � � ��短的时间数值无法执行�

029� � �� � '����� ��动作方向�

029� � ��� � '����� ��输入滤波常数（α）范围 �～��>﹪@为 � 时没有输入滤波功能�

029� � ���� � '����� ��比例增益（.S）范围 �～�����>﹪@�

029� � ��� � '����� ��积分时间（7,）范围 �～�����（×���PV），为 � 时作为�

� � � � � � � � � � � � � � ��∞处理（无积分）�
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029� � �� � � '����� ��微分增益（.'）范围 �～���>﹪@，为 � 时无微分增益�

029� � ��� � � '����� ��微分时间（7'）范围 �～�����（×��PV），为 � 时无微分�

� � � � � � � ��处理�

)029�� �� � '����� �� ��清除 3,' 运算中间数据存储区�

029� � ������ '����� ��输入变化量（增侧）报警设定值 �～������

029� � ������ '����� ��输入变化量（减侧）报警设定值 �～������

029� � ������ '����� ��输出变化量（增侧）报警设定值 �～������

029� � ������ '����� ��输出变化量（减侧）报警设定值 �～������

��3,' 指令执行运算�

/'� � 0�� � � � ��用户控制 3,' 运算程序�

)520� � �� �� '����� �� ��当前测量值读入（用户可根据实际情况引入测量值）�

3,'� � '����'����'����'���� ��3,' 指令：3,'�6��6��6��'�

72� � �� �� '����� �� ��3,' 运算结果反馈到被控系统（用户可根据实际情况�

� � � � � � � � ��处理 3,' 运算结果）

以上指令的相关梯形图如下：�

�
当主模块开始运行第一个扫描周期初始化 3,' 各操作

数，以后的扫描周期中不再初始化 3,' 操作数。当

;� 21 时，从外部 $�' 模块（实际应用中可以是其它

方式）读入当前测量值，并填充到测量值单元。执行 3,'
运算。将通过外部 '�$ 模块（实际应用中可以是其它方

式将运算结果转换成模拟信号，加入到被控系统当中。�

 注意事项 

�．对于 D 请指定在非停机保持的数据寄存器区。若指

定在停机保持的数据寄存器区时，请在初次运行时，务

必清 �（/'�60�� � � � 029���'



� ）。�

�．3,' 指令需要占用 S3 起始的 �� 个数据寄存器。�

�．采样时间 76 的最大误差为－（� 个扫描周期＋�PV）～
＋（� 个扫描周期）。当 76 值较小时，将影响 3,' 效果，

建议最好在定时中断中使用 3,' 指令。�

�．当设置 3,' 输出上下限有效时，如果上限值小于下

限值时，系统报操作数错误，不执行 3,' 运算。�

�．当设置输入、输出变化量报警有效时，S3＋15～S3
＋18 单元的设定值不能为负值，否则系统报操作数错

误，不执行 3,' 运算。�

�．当 S3＋1 的 %,7� 和 %,7� 同时为 21 时，系统会认

为设置无效（等同于 %,7� 和 %,7� 同时为 2))），不进

行上下限限制或变化量超值报警。�

�．当 3,' 的控制操作数（S3～S3＋6 单元）设定值不在

有效范围内，系统会报操作数错误，不进行 3,' 运算。�

�．采样时间小于等于 � 个扫描周期、运算过程中出现数

据溢出、结果溢出等，不报警，3,' 运算继续进行。�

�．3,' 指令首次执行前需要先将各操作数初始化，若运

行过程中各操作数无变化，且控制操作数单元不会被其

它程序覆盖，初始化程序可以只执行一次。3,' 运算中

间数据存储区中的数据若在 3,' 运算过程中被改写，会

导致运算结果有误。
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6.11.2   RAMP：斜坡信号输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： RAMP  （S1）   （S2）   （D1）   （S3）   （D2） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
'�� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � �

 操作数说明 

S1：起点值�

S2：终点值�

D1：输出值�

S3：步数（S3＞�，否则报操作数错误，不执行运算）�

D2：输出状态 ��

 功能说明 

当能流出现上升沿并保持 21 时，每个扫描周期，按斜

波的高度和移动扫描次数，确定增量和当前输出值，到

达 S2 后，输出值（D1）保持当前状态，并将状态输出

位置成 21。若能流出现下降沿，输出状态（D2）为 2))，
输出值（D1）保持当前状态，直到能流再次出现上升沿

时，输出值（D1）初始化为 S1 的值，并继续产生下一

次斜坡运算，如下图所示：�

pf

S1

S2

D2

D1

�
SI：能流状态�

斜坡指令执行过程分解如下图（S3 �）：�

D1

SM15

D2

S3

�

 注意事项 

�．当计算步长不能整除时，采取“四舍五入”法�

�．每次上升沿来临，指令只会产生一次斜坡数据。�

�．当 6� 6� 时，'� 6�，'� 21。�

�．5$03、+$&./(、75,$1*/( 指令在程序中的总

数不能超过 ��� 条。�

���5$03、+$&./(、75,$1*/( 受扫描周期影响，波

形可能会与理论值有差异，建议使用固定周期扫描来减

小误差。�

 使用示例 

��上电第一个扫描周期到来初始化寄存器�

/'� � 60��
029� � ��'��
029� � �����'�� � � � �

��;� 21，执行斜坡函数指令�

/'� � ;�� �
5$03� � '��'��'��������0�� �

��;� 21，将斜坡函数的输出值送到外部 '$ 模块，产

生斜坡波形�

/'� � � ;��
72� � ����'����� � � � �

以上指令的梯形图如下：�

�
�．当 ;� 21 时，每个扫描周期 '��（第一个周期到来

时 '�� '� �）增加 �（���������）。当 '�� '� ����
时，'�� 不再变化，同时 0� 21。斜坡函数产生过程

中，若能流出现下降沿，输出状态（D2）为 2))，输出

值（D1）保持当前状态，直到下一个上升沿到来时，

'�� '�，重新开始一个新的斜坡过程。�

�．用户可以通过外部特殊模块将数据转换为模拟波形。�



���� 第六章� � 应用指令说明�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

6.11.3   HACKLE：锯齿波信号输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表：HACKLE  （S1）  （S2）   （D1）   （S3）   （D2） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
'�� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � �

 操作数说明 

S1：起点值�

S2：终点值�

D1：输出值�

S3：步数（S3＞�，否则报操作数错误，不执行运算）�

D2：输出状态�

 功能说明 

当能流有效时，每个扫描周期，按锯齿波的高度和步数

确定增量和当前输出值（D1）。当输出值到达 S2 后，初

始化为 S1 值，并将状态输出位（D2）置 21。下一个扫

描周期若能流持续为 21，将状态输出位（D2）置 2))，
继续产生下一个锯齿波。锯齿波函数产生过程中，若能

流出现下降沿，输出状态（D2）为 2))，输出值（D1）
保持当前状态，直到能流再次出现上升沿时，输出值（D1）
初始化为 S1 的值，并继续产生下一次锯齿波操作。如下

图所示：�

pf

S1

S2

D2

D1

�
SI：能流状态�

锯齿波指令执行过程分解如下图（S3 �）：�

D1

SM15

D2

S3

�

 注意事项 

�．当计算步长不能整除时，采取“四舍五入”法�

只要能流有效，指令会产生一系列连续的锯齿波数据�

�．当 S1 S2 时，D1 S2，D2 21（不产生计数脉冲）�

�．5$03、+$&./(、75,$1*/( 指令在程序中的总

数不能超过 ��� 条。�

 使用示例 

��上电第一个扫描周期到来初始化寄存器�

/'� � 60��
029� � ��'��
029� �����'�� � � � � �

��;� 21，执行锯齿波函数指令�

/'� � ;�� �
+$&./(� '��'��'��������0�� � �

��;� 21，将斜坡函数的输出值送到外部 '$ 模块，产

生锯齿波形�

/'� � ;��
72� � ����'����� � � � �

以上指令的梯形图如下：�

�
�．当 ;� 21 时，每个扫描周期 '��（第一个周期到来

时 '�� '� �）增加 �（���������）。当 '�� '� ����
时，0� 21。下一个扫描周期，若 ;� 保持 21 状态，

'�� '� �，同时 0� 2))，开始下一个锯齿波过程。

若运行过程中，能流出现下降沿，则输出状态（D2）为

2))，输出值（D1）保持当前状态，直到能流再次出现

上升沿时，输出值（D1）初始化为 S1 的值，重新开始

一个新的锯齿波过程。�

�．用户可以通过外部特殊模块将数据转换为模拟波形。�

�
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6.11.4   TRIANGLE：三角波信号输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表：TRIANGLE （S1）  （S2）   （D1）   （S3）   （D2） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�
'�� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � �

 操作数说明 

S1：起点值�

S2：终点值�

D1：输出值�

S3：步数（6�＞�，否则报操作数错误，不执行运算）�

D2：输出状态�

 功能说明 

当能流有效时，每个扫描周期，按三角波的高度和步数

确定增量和当前输出值（D1）。当输出值到达 S2 后，此

时已完成三角波的前半坡，改变输出值的增量方向，继

续产生后半坡。当输出值（D1）再次到达 S1 值时，将

状态输出位（D2）置 21。下一个扫描周期若能流持续

为 21，将状态输出位（D2）置 2))，继续产生下一个

三角波。三角波函数产生过程中，若能流出现下降沿，

输出状态（D2）为 2))，输出值（D1）保持当前状态，

直到能流再次出现上升沿时，输出值（D1）初始化为 S1
的值，重新开始一个新的三角波过程，如下图所示：�

pf

S1

S2

D2

D1

�
SI：能流状态�

三角波指令执行过程分解如下图（S3 �）：�

D1

SM15

D2

(S3 -1)*2

�

 注意事项 

�．当计算步长不能整除时，采取“四舍五入”法。�

�．只要能流有效，指令会产生一系列连续的三角波数据。�

�．当 S1 S2 时，D1 S2，D2 21（不产生计数脉冲）。�

�．三角波的周期 （S3－�）×�。�

�．5$03、+$&./(、75,$1*/( 指令在程序中的总

数不能超过 ��� 条。�

 使用示例 

��上电第一个扫描周期到来初始化寄存器�

/'� � 60��
029� � ��'��
029� � �����'�� � � � �

��;� 21，执行三角波函数指令�

/'� � ;�� �
75,$1*/(�'��'��'��������0�� � �

��;� 21，将斜坡函数的输出值送到外部 '$ 模块，产

生三角波形�

/'� � ;��
72� � ����'����� � � � �

以上指令的梯形图如下：�

�
�．当 ;� 21 时，每个扫描周期 '��（第一个周期到来

时 '�� '� �）增加 �（���������）。当 '�� '� ����
时，三角波半坡完成，此后每个扫描周期 '�� 减 �。当

'�� '� � 时，完整三角波完成，0� 21。下一个扫描

周期，若 ;� 保持 21 状态，0� 2))，开始下一个三角

波过程。若运行过程中，能流出现下降沿，则输出状态

（D2）为 2))，输出值（D1）保持当前状态，直到能流

再次出现上升沿时，输出值（D1）初始化为 S1 的值，

重新开始一个新的三角波过程。�

�．用户可以通过外部特殊模块将数据转换为模拟波形。�
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6.11.5   ABSD：凸轮绝对控制指令 

梯形图： 

ABSD  (S1)  (S2)  (D)  (S3)  

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位 零标志   进位标志   借位标志 

指令列表：ABSD  (S1)  (S2)  (D)  (S3) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� � � '� � &� 7� � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � � � &� � � � √�

'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：保存表格数据（上升沿、下降沿）的起始元件编号。

Q＝�。�

S2：与表格数据比较的当前值监控用的计数器编号。�

D：输出起始位元件的编号。�

S3：表格的行数以及输出的位元件的点数，�≤S3≤��。�

 功能说明 

�．将 S1 开始的 Q 行表格数据�占用 Q 行×� 点�与计数器

的当前值 S2 做比较，对连续 Q 点 D 输出作 21�2)) 控

制。�

�．各上升点�下降点，可通过改写 S1～S1＋Q×� 的数据

以进行变更。�

�．先在 6�～6�＋�Q＋� 中写入如下所示的数据：�

上升点 数值例 下降点 数值例 输出 

S1� ��� S1��� ���� D�

S1��� ���� S1��� ���� D���

S1��� ���� S1��� ��� D���

S1��� ���� S1��� ���� D���
«�

«�
«�

«�
«�

S1��Q� S1��Q��� D�Q���

�
�．指令输入为 21 后，以 D 开始的 Q 点也进行如下变

化。（图中 '�� 的 ��� 错误，应为 ���）�

�

 使用示例  

平台旋转一次（�～��� 度）使输出 21�2))�� 度 � 个脉

冲的旋转角度信号�：�

 
其中 0� 为能流输入，;� 为一度一个脉冲的旋转角度信

号。�

 注意事项 

�．在 S1 中指定位软元件的位数时，N＝�。�

�．在 S2 中指定计数器编号时，6� 请指定 &�～&���。�

�．该指令受扫描周期的影响。�

�
�
�
�
�
�
�
�

�
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6.11.6   DABSD：双字凸轮绝对控制指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位 零标志   进位标志   借位标志 

指令列表：DABSD  (S1)  (S2)  (D)  (S3) 步长 11 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� � � '� � &� 7� � 5� √�

6�� ',17� � � � � � � � � � &� � � � √�

'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � �

6�� :25'� 常数� � � � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：保存表格数据（上升沿、下降沿）的起始元件编号�
N �。�

S2：与表格数据比较的当前值监控用的计数器编号� � �
&���～&���。�

D：输出起始位元件的编号。�

S3：表格的行数以及输出的位元件的点数 �≤S3≤��。�

 功能说明 

�．将 S1 开始的 Q 行表格数据�占用 Q 行×� 点�与计数器

的当前值 S2 做比较，对连续的 Q 点 ' 输出作 21�2))
控制。�

�．各上升点�下降点，可通过改写>S1��，S1@～>S1��Q
×����，S1��Q×����@的数据进行变更。�

�．先使用传送指令，在>S1，S1��@～>S1，S1��@��Q��
中写入如下所示的数据。�

上升点 数值例 下降点 数值例 输出 

>S1��，S1@� ��� >S1��，S1��@� ���� D�

>S1��，S1��@� ���� >S1��，S1��@� ���� D���

>S1��，S1��@� ���� >S1���，S1���@���� D���

>S1���，S1���@����� >S1���，S1���@����

������

��

�� �È�� �È�� �È�� ˈ��

�6��

����

�6��

��
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6.11.7   ALT：交替输出指令 

梯形图： 

ALT    （D）  

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位 零标志   进位标志   借位标志 

指令列表： ALT （D） 步长 11 

操作数 类型 适用软元件 变址 
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�．发送和接收的数据都是保存在字元件的低字节，高字

节没有使用。�

 使用示例 

�

/'� � 60��
029� � �� � '��
029� � �� � '��
029� � �� � '��
029� � ��� � '��
029� � �� � � '��
$1'� � 60����
0RGEXV���'��'����

�．将 0RGEXV 指令发送的数据放在 '� 开始的元件中。�

�．将接收到的数据保存到 '��� 开始的元件中。�

�．0RGEXV 接收到数据后，先进行 &5& 校验、地址校验、

功能码校验，如果有错误，置错误标志（60���），并将

具体的错误信息记录在特殊寄存器 6'��� 中。�

�．60��� 和 60��� 串口空闲标志，也可以用在

02'%86 中标识 02'%86 的通讯状态。�

0RGEXV 通讯错误代码表如下：�

异常代码 异常代码意义 

�[��� 非法功能码�

�[��� 非法寄存器地址�

�[��� 数据个数错误�

�[���
通讯超时，通讯时间超过了用户设定的通讯最

大时间发生的错误�

�[��� 接收数据帧错误�

�[���
操作数错误，设定操作数（模式或者主�从）错

误�

�[��� 本身的站号与指令设定的站号相同，发生错误�

�
详细应用方法举例请见第十章  通讯功能使用指南。�
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6.12.2   MODRW：MODBUS 读写指令 

梯形图： 

��
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msT ���������
�����

����
� 


 ＋ �

msTTT ����  �

假设 msT ���  ，则�

msT �����������������  �

假设最大扫描周期为 ��PV�

则�

msINTT ��������
��

�������  �

�

从站处理时间�

�

msT ����������������  �

�

�

使用示例 


以下使用示例目前仅对 0&��� 系列 3/& 有效�

标准轮询�

该示例实现了一个简单的轮询的示例，置位 0�，0�，
0�，三条 02'5: 指令按照设定轮流对设备进行访问。�

在运行时，将任何一个 0 元件复位，其对应的 02'5:
指令将退出轮询，但是其他 02'5: 仍然以轮询方式执行。

例如复位 0�，则 0� 和 0� 所对应的 02'5: 指令轮流对

设备进行访问。�

同理，也可以在运行中插入一条 02'5: 指令。例如

再将 0� 置位，则三条 02'5: 指令轮流对设备进行访问、�

�
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�

�
�

以上程序中，60�� 反映 02'5: 指令是否执行完毕，

当 02'5: 指令执行完毕之后，60�� 置位，当 02'5:
指令进入下一次执行时，60�� 复位。示例 � 中的时序图

说明了 60�� 和 60��� 的不同。�

当程序中出现多个 02'5: 指令时，可以使用 60�� 可

以反映多条 02'5: 指令执行的状况，在以上程序中，

每一个 60�� 反映其上一行 02'5: 指令的状态，多个

60�� 元件的使用不会产生相互影响。�

�

当02'5:指令有错误产生时，60���置位，并且 6'���
和 6'��� 指示其错误代码。60���、6'���、6'��� 的

值可以被其他的 02'5: 指令更改，所以必须在下一条

02'5: 指令执行之前，对其状态进行记录。�

02'5: 指令的错误代码如下表所示：�

代码 错误名称 详细描述 

1 非法功能码  

2 非法地址  

3 非法数据  

4~15 保留  

16 通讯超时 通讯时间超过了用户设定

的通讯最大时间发生的错

误 

17 保留  

18 设定参数错

误 

设定参数（模式或者主/

从）错误 

19 参数S2错误， 本身的站号与指令设定的

即从站地址

参数错误 

站号相同，或者地址越界

发生错误 

20 参数 D错误，

即元件地址

溢出 

元件地址溢出（接收或发

送的数据量超出元件存储

空间） 

21 命令执行失

败 

 

22 地址不匹配 接收到的从站地址和请求

的从站地址不匹配，详细

错误代码元件存储接收到

的从站地址 

23 功能码不匹

配 

接收到的功能码和请求的

功能码不匹配，详细错误
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代码元件存储接收到的功

能码 

24 信息桢错误 信息桢错误：目前仅指元

件起始地址不匹配，详细

错误代码元件存储接收到

的元件起始地址 

25 数据长度不

匹配 

接收到的数据长度不符合

协议规定或者元件数量超

过该功能码的规定的最大

限制。 

26 CRC/LRC 效

验错误 

 

27 保留  

28 参数S3错误，

即元件地址

参数错误 

指令参数元件起始地址设

置错误 

29 参数S4错误，

即功能码参

数错误 

指令参数设置了不支持的

功能码或者非法功能码 

30 参数S5错误，

即元件个数

设置错误 

指令参数元件个数设置错

误 

31 保留  

32 参数不可修

改 

参数不可修改 

33 参数运行时

不可修改 

参数运行时不可修改（仅

EV3000支持） 

34 参数受密码

保护 

参数受密码保护 

�

�、0&��� 与 09��� 系列变频器通信�

该示例实现0&��� 循环读写麦格米特09��� 系列变频器频

率的功能。读写的频率由 7� 控制，需要注意的是：�

7� 的定时时间必需大于您所设置的通信超时时间，以确保进

行下一次通信前，上一次的通信已经完成。60��� 为通信完

成标志，60��� 为通信错误标志。�

�
�

�
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�
�
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6.12.3   Modlink：MODBUS 表格通讯指令 

梯形图： 

 

适用机型   MC100（3.000） MC200（3.003） 

影响标志位   

指令列表：Modlink （S1）  （S2）  （S3）  （S4）  （S5） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� '� � � � � � � � � � � � � �
6�� ,17� '� � � � � � � � � � � � � √�
6�� %22/� � � 0� 6� � � � � &� 7� � � � �
6�� %22/� � � 0� 6� � � � � &� 7� � � � �

�
 操作数说明

S1：指定的通讯通道，只支持 ��

S2：表格的起始地址�

S3：指令处理结果的故障信息保存的起始地址�

S4：指令完成标志位的起始地址�

S5：停止运行的控制位�

�

 功能说明 

02'/,1. 指令是 02'%86 的便捷指令，可以设置多

条表格，一条 02'/,1. 表格，对应一条 02'/,1. 命

令，每一条 02'/,1. 表格可以包括多笔通讯。

02'/,1. 可以比较方便的启动多笔 02'%86 通讯，

每笔通讯结束，自动启动下一笔通讯，并且可以暂停其

中的一笔通讯。02'/,1. 需要系统块和指令配合使用，

在系统块中的界面输入，省去了对协议

ˈ

�
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第二步，对每个表格进一步进行设置，包括使能位、从

站地址、起始地址、元件个数和读写地址。要启动一笔

通讯，必须置位使能标志。才能启动此笔通讯。�

�
�

设置完成后，从 '���� 开始的区域将被占用，具体的地

址占用如下�

�
6�� 总的通讯笔数� �
6���� 通讯的使能标志（0 元件的序号）� 第�

��

笔�

通�

讯�

6���� 从站地址�

6���� 功能码�

6���� 读写元件起始地址�

6���� 读写元件个数�

6���� 读写元件存储地址�

6���� 预留�

6���� 通讯的使能标志� 第�

��

笔�

通�

讯�

6���� 从站地址�

6����� 功能码�

6����� 读写元件起始地址�

6����� 读写元件个数�

6����� 读写元件存储地址�

6����� 预留�

«� � �

«� � �

    

第三步，指令处理�

�
示例中，使用 60��� 作为能流的输入，能够解决一条指

令没有通讯完。另一条马上执行导致，通讯冲突的问题。�

支持的功能码如下：�

�
�
�
�
�
�
�
�
�
�
�

系统块和 02'/,1. 的配合使用，能比较方便的完成

02'%86 的操作。�

�

指令处理结果的保存起始地址，按照从第 � 笔到第 1笔，

顺序保存在 6� 开始的地址中，见下表�

�
6�� 第 � 笔通讯的最近一次错误代码�

6���� 第 � 笔通讯的最近一次错误代码�

6���� 第 � 笔通讯的最近一次错误代码�

«� �

«� �

6��1� 第 1 笔通讯的最近一次错误代码�

�

当此笔通讯正常完成时，对应的地址为零，如果有错误

时，并将具体的错误信息记录在对应的地址中。6� 开始

的地址只记录最新发生的错误。�

�

0RGEXV 通讯错误代码表如下：�
异常代码� 异常代码意义�

�[��� 非法功能码�

�[��� 非法寄存器地址�

�[��� 数据个数错误�

�[���
通讯超时，通讯时间超过了用户设定的通讯最大时

间发生的错误�

�[��� 接收数据帧错误�

�[��� 操作数错误，设定操作数（模式或者主�从）错误�

�[��� 本身的站号与指令设定的站号相同，发生错误�

通讯的完成标志如下：�
6�� 第 � 笔通讯的完成标志�

6���� 第 � 笔通讯的完成标志�

6���� 第 � 笔通讯的完成标志�

«� �

«� �

6��1� 第 1 笔通讯的完成标志�

�

详细应用方法举例请见第十章  通讯功能使用指南。

功能码� 名称� 元件数量� 所需 ' 元件数量�

��� 读线圈� �a����� （6�＋��）����

��� 读离散量输入� �～����� （6�＋��）����

��� 读寄存器� �a���� 6��

��� 读输入寄存器� �a���� 6��

��� 写单个线圈� ��IL[HG�� ��

��� 写单个寄存器� ��IL[HG�� ��

��� 写多个线圈� �a����� （6�＋��）����

��� 写多个寄存器� �a���� 6��
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6.12.4   XMT：自由口发送指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表：XMT （S1） （S2） （S3） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
6�� :25'�
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6.12.5   RCV：自由口接收指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表：RCV （S1）  （D）  （S2） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � � � � � � � � �
'� :25'� '� 9� � � � � � � � � � � � 5� �
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� =� 5� �

 

 操作数说明 

S1：指定的通讯通道，参数只支持 �，��

D：存放接收数据的起始地址�

S2：接收的最大字节数�

 功能说明 

当能流导通，且通讯条件满足时，按照用户指定的通道

和地址接收数据。�

 注意事项 

�．通讯帧的大小：通讯帧根据所选用的元件类型（'
或者 9）的不同，接收帧的结束字符不超过 '���� 或

者 9��。�

�．停机时，接收中止。�

3．S1 取值范围为 � 和 �。�

 使用示例 

�

/'� � � � 60��
5&9� � � �� � '��� � ��
/'� � � � 60����
,1&� � � � '����

�．当能流导通的时候，5&9 指令将持续有效，如果只

想接收一次，可以采用上升沿，或 60� 等一次有效的

特殊寄存器作能流输入。�

�．详细应用方法举例请见第十章  通讯功能使用指南。 

 特殊寄存器 

60���（60���）：接收使能标志，当使用 5&9 指令时

该位被置位，当接收结束后清除该位。当该位清零时，

当前接收终

�Ä ，

，

，，
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6.13    校验指令 

6.13.1   CCITT：校验指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表：CCITT    （S1）    （S2）    （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

S1：待校验数据的起始单元�

S2：待校验数据的数量（S2≥�，否则报

操作数错误）�

D：校验结果�

 功能说明 

�．将起始单元（S1）开始的 S2 个数据，

进行&&,77校验运算，结果赋给D单元。�

�．&&,77 校验算法的多项式为：;A��
＋;A��＋;A�＋��

 注意事项 

�．在每次执行指令时，系统会将指令执

行前 D 的内容带入运算，所以执行前要

初始化 D。�

2．S2 单元起始的校验数据区内的数据存

储，默认为字节模式，即高字节被忽略

为零，校验结果为 16位。�

 使用示例 

�

/'� � � � 60��
029� � ������'��
029� � ������'��
029� � ������'��
029� � ������'��
029� � ������'��
029� � ������'��
029� � ������'��
029� � ������'��
/'� � � � ;��
029� � �� � '����
&&,77�'����'����

当 ;� 21 时，将 '� 起始的 � 个数据，进行 &&,77 校验运算，结

果赋给 '���。 
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6.13.2   CRC16：校验指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表：CRC16  （S1）  （S2）  （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

�

 操作数说明 

S1：待校验数据的起始单元�

S2：待校验数据的数量（S2≥�，否则报操作

数错误）�

D：校验结果�

 功能说明 

�．起始单元（S1）开始的 S2 个数据，进行

&5&�� 校验运算，结果赋给 D 单元。�

�．&5&�� 校验算法的多项式为：;A��＋;A��
＋;A�＋��

 注意事项 

�．D 内容在每次执行指令时会将指令执行前

的内容带入运算，执行前要初始化 D。�

�．如果使用标准 0RGEXV�&5& 校验时，请给

' 元件（校验和）初始值赋 ���))))。且高低

字节（高 � 位，低 � 位）需要交换。�

3．S2 单元起始的校验数据区内的数据存储，

默认为字节模式，即高字节被忽略为零，校验

结果为 16位。�

 使用示例 

�

/'� � � � � 60��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
/'� � � � � ;��
029� � �� � � '����
&5&���'����'����

当 ;� 21 时，将 '� 起始的 � 个数据，进行 &5&�� 校验运算，结

果赋给 '���。�

�
�
�
�
�
�
�
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6.13.3   LRC：校验指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： LRC    （S1）    （S2）    （D） 步长 7 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� :25'� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：待校验数据的起始单元�

S2：待校验数据的数量，（S2≥�，否则报

操作数错误）�

D：校验结果�

 功能说明 

将起始单元（S1）开始的 S2 个数据，进行

/5& 校验运算，结果赋给 D 单元。�

 注意事项 

�．D 内容在每次执行指令时会将指令执行

前的内容带入运算，执行前要初始化 D。�

�．S2 单元起始的校验数据区内的数据存

储，默认为字节模式，即高字节被忽略为

零，校验结果为 8位，存放在 D的低字节。�

 使用示例 

�

/'� � � � � 60��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
029� � � ������ � '��
/'� � � � � 0��
029� � � �� � � � '����
/5&� � '�� � ��'����
�

当 ;� 21 时，将 '� 起始的 � 个单元的数据，进行 /5& 校验运算后� � � � � � � �
的结果赋给 '���。�

6.14   增强型位处理指令 

6.14.1   ZRST：批量位清零指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表：ZRST  （D）   （S）   步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � √�

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

 操作数说明 

D：目的操作数�

S：源操作数�

 功能说明 

当能流有效时，将 D 单元开始的 S 个连续

位元件单元清零。�

 注意事项 

�．当被清除的位元件为 & 时，& 元件中的计数器值也将被清零。�

�．当被清除的位元件为 7 时，7 元件中的计时值也将被清零。 

 使用示例 

�
/'� � � � 60��
=567� � 0��� � ���

当 60� 21 时，将 0�� 开始的 0��、0��、0��…0�� 这 �� 个单

元的数据全部清零。�
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6.14.2   ZSET：批量位置位指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表：ZSET  （D）   （S） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� %22/� � � <� 0� 6� /0� � � � &� 7� � � � √ 

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √ 

�
 操作数说明 

D：目的操作数�

S：源操作数�

 功能说明 

当能流有效时，将 D 开始的 S 个连续

位元件置 �。�

 使用示例 

�
/'� � � � 60��
=6(7� � 0��� � ���

当 60� 21 时，将 0�� 开始的 0��、0��、0��…0�� 这 �� 个单元的数

据全部置 �。�

6.14.3   DMCO：解码指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表：DMCO  （S）   （D）   步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� :25'� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S：源操作数�

D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，将字元件 D 中

的第S位置为 �，其他位清为�。�

�

 注意事项 

1．S的有效范围为 �～��。�

2．S 大于 �� 或小于 � 时，能流有效时，D 的值不会更改，但会报出指令操

作数数值错误。�

 使用示例 

�
/'� � � � � 60��
'0&2� � � �� � '��

能流有效时，将 '� 中的第 � 位置为 �，其他位清零。�



���� 第六章� � 应用指令说明�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

6.14.4   ENCO：编码指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表：ENCO  （S）   （D） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

��
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6.14.7   BON：字中 ON 位判断指令 

梯形图： 

 

 
 

适用机型 MC280 

影响标志位    

指令列表：BON（S1） （D） （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � � √�
'� %22/� � <� 0� 6� � � � � � � � � � � �
6�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� � 5� �

�

 操作数说明 

S：源操作数；D：目的操作数�

 功能说明 

当能流有效时，统计字 S1 中为第 6�
位的状态，输出到 D 中。�

 使用示例 

�
/'� � � � � 0��
%21�'��<����

能流有效，%21 指令中 S1 为常数 '�，第 � 位的状态�21�，输出到 '��<��
中。

6.15   字触点指令 

6.15.1   BLD：字位触点 LD 指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表：BLD   （S1）   （S2） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数�

S2：指定位，�≤S2≤��，否则报操作数错误。�

 功能说明 

取 S1 单元内容的第 S2 位的状态用于驱动后段运算。�

 使用示例 

�

%/'� � '����
287� � <��

取 '�（����：������������������）%,7� 的状态（21）

决定后段元件 <� 的状态。�
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6.15.2   BLDI：字位触点 LDI 指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表： BLDI   （S1）   （S2） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S1：源操作数�

S2：指定位，�≤S2≤��，否则报操作数错误。�

 功能说明 

取 S1 单元内容的第 S2 位状态的逻辑非用于驱动后段运

算。�

 使用示例 

�
%/',� � '����
287� � � <��

取 '�（����：������������������）%,7� 状态（21）

的逻辑非（2))）决定后段元件 <� 的输出状态。�

�

6.15.3   BAND：字位触点 AND 指令 

梯形图
注： 

 
注：因为逻辑关系已经在图形里得到了体现，所以 %$1' 指令在梯形图

中显示为 %/'�

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位    

指令列表： BAND   （S1）   （S2）   步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S1：源操作数�

S2：指定位（�≤S2≤��，否则

报操作数错误）�

 功能说明 

取 S1 单元内容的第 S2 位的状

态与其他节点串联用于驱动后

段运算。�

 使用示例 

�
/'� � � � ;��
%$1'� � '����
287� � � <��

取 D0（����：������������������）%,7� 的状态（21）与其他节点（;� 21）

串联决定后段元件 <�

�
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6.15.4   BANI：字位触点 ANI 指令 

梯形图
注： 

 
注：因为逻辑关系已经在图形里得到了体现，所以 %$1, 指令在梯形图

里显示为 %/',�

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表：BANI   （S1）   （S2） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S1：源操作数�

S2：指定位（�≤S2≤��，否则

报操作数错误）�

 功能说明 

取 S1 单元内容的第 S2 位状态

的逻辑非与其他节点串联用于

驱动后段运算。�

 使用示例 

�
/'� � � � ;��
%$1,� � '�� � ��
287� � � <��

取 '�（����：������������������）%,7� 状态（21）的逻辑非（2))）
与其他节点（;� 21）串联决定后段元件 <� 的输出状态。 

�

6.15.5   BOR：字位触点 OR 指令 

梯形图
注
： 

 
注：因为逻辑关系已经在图形里得到了体现，所以 %25 指令在梯形图里

显示为 %/'�

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表：BOR   （S1）   （S2） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

S1：源操作数�

S2：指定位（�≤S2≤��，否则报操作数

错误）�

 功能说明 

取 S1单元内容的第 S2 位的状态与其他节

点并联用于驱动后段运算。�

 使用示例 

�
/'� � � � ;��
%25� � '�� � ��
287� � � <��

取 '�（����：������������������）%,7� 的状态（21）与其他节点

（;� 21）并联决定后段元件 <� 的输出状态。�

�
�
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6.15.6   BORI：字位触点 ORI 指令 

梯形图
注
： 

 
注：因为逻辑关系已经在图形里得到了体现，所以 %25, 指令在梯形图

里显示为 %/',�

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位  

指令列表： BORI   （S1）   （S2） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数�

S2：指定位（�≤S2≤��，否则报操作数

错误）�

 功能说明 

取 S1单元内容的第 S2 位状态的逻辑非与

其他节点并联用于驱动后段运算。�

 使用示例 

�
/'� � � � ;��
%25,� � '�� � ��
287� � � <��

取 '�（����：������������������）%,7� 状态（21）的逻辑非（2))）
与其他节点（;� 21）并联决定后段元件 <� 的输出状态。�

6.15.7   BOUT：字位线圈输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表：BOUT   （D）   （S）   步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�Ö
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6.15.8   BSET：字位线圈置位指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位    

指令列表： BSET   （D）   （S） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�

 操作数说明 

D：目的操作数�

S2：指定位（�≤S2≤��，否则报

操作数错误）�

 功能说明 

将 D 元件的 S 位置位。�

 使用示例 

�
/'� � � � ;��
%6(7� � '�� � ��

能流有效时，将 '�（����：������������������）的 %,7�� 置位。执行

后 '� �����（������������������）�

6.15.9   BRST：字位线圈清除指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： BRST   （D）   （S） 步长 5 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� :25'� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� � &� 7� 9� =� 5� √�

6� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

D：目的操作数�

S2：指定位（�≤S2≤��，否则报操作

数错误）�

 功能说明 

将 D 元件的 S 位清位。�

 使用示例 

�
/'� � � � ;��
%567� � '�� � ��

能流有效时，将 '�（����：������������������）的 %,7� 清位。执行

后 '� ���（������������������）�
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6.16   比较触点指令 

6.16.1   LD（=，<，>，<>，>=，<=）：整数比较 LD※指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： LD＝        （S1）   （S2） 

           LD＜        （S1）   （S2） 

           LD＞        （S1）   （S2） 

           LD＜＞      （S1）   （S2） 

           LD＞＝      （S1）   （S2） 

           LD＜＝      （S1）   （S2） 

步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

�
 操作数说明 

S1：比较参数 ��

S2：比较参数 ��

 功能说明 

对 S1、S2 单元内容进行 %,1
比较，比较的结果用于驱动后

段运算。�

 使用示例 

�

/' � � � '��'��
287� � � <��
/'�� � � '��'��
287� � � <��
/'!� � � '��'��
287� � � ��
/'�!� � '��'��
287� � � <�� �
/'! � � '��'��
287� � � <��
/'� � � '��'��
287� � � <��

对 '�、'� 的数据进行 %,1 比较，比较的结果决定后段元件输出状态。�
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6.16.2   AND（=，<，>，<>，>=，<=）：整数比较 AND※指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： AND＝       （S1）   （S2） 

           AND＜       （S1）   （S2） 

           AND＞       （S1）   （S2） 

           AND＜＞     （S1）   （S2） 

           AND＞＝     （S1）   （S2） 

           AND＜＝     （S1）   （S2） 

步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6

�

�.�Q�<�+ 

��
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6.16.3   OR（=，<，>，<>，>=，<=）：整数比较 OR※指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 
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6.16.4   LDD（=，<，>，<>，>=，<=）：长整数比较 LDD※指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80 MC280 

影响标志位   

指令列表：
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6.16.5   ANDD（=，<，>，<>，>=，<=）：长整数比较 ANDD※指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位    

指令列表： ANDD＝     （S1）   （S2） 

ANDD＜     （S1）   （S2） 

ANDD＞     （S1）   （S2） 

ANDD＜＞   （S1）   （S2） 

ANDD＞＝   （S1）   （S2） 

ANDD＜＝   （S1）   （S2） 

步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：比较参数 ��

S2：比较参数 ��

 功能说明 

对 S1、S2 单元内容进行比较，

比较的结果与其它节点串联用

于驱动后段运算。�

�
�
�
�
�

 使用示例 

�

/'� � � � � � � ;��
/'' � � � � '��'��
287� � � � � � <��
/'� � � � � � � ;��
/''��� � � � '��'��
287� � � � � � <��
/'� � � � � � � � ;��
/''�!� � � � '��'��
287� � � � � � � <�� �
/'� � � � � � � � ;��
/''�!� � � � '��'��
287� � � � � � <��
/'� � � � � � � � ;��
/''! � � � � '��'��
287� � � � � � <��
/'� � � � � � � � ;��
/''� � � � � '��'��
287� � � � � � � <��

比较（'��'�）和（'��'�），比较的结果与其它节点串联决定后段元件输出状态。�

�
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6.16.6   ORD（=，<，>，<>，>=，<=）：长整数比较 ORD※指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 

影响标志位   

指令列表： ORD＝       （S1）   （S2） 

           ORD＜       （S1）   （S2） 

           ORD＞       （S1）   （S2） 

           ORD＜＞     （S1）   （S2） 

           ORD＞＝     （S1）   （S2） 

           ORD＜＝     （S1）   （S2） 

步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：比较参数 ��

S2：比较参数 ��

 功能说明 

对 S1、S2 单元内容进行比较，

比较的结果与其它节点并联用

于驱动后段运算。�

 使用示例 

�

/'� � � � � � � � � ;��
25' � � � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
25'�� � � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
25'�!� � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
25'! � � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
25'! � � � � � '��'��
287� � � � � � � <�� �
/'� � � � � � � � � ;��
25'� � � � � � '��'��
287� � � � � � � � <��

比较（'��'�）和（'��'�），比较的结果与其它节点并联决定后段元件输出状态。
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6.16.8   ANDR：浮点数比较指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位   

指令列表： ANDR＝       （S1）   （S2） 

           ANDR＜       （S1）   （S2） 

           ANDR＞       （S1）   （S2） 

           ANDR＜＞     （S1）   （S2） 

           ANDR＞＝     （S1）   （S2） 

           ANDR＜＝     （S1）   （S2） 

步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：比较参数 ��

S2：比较参数 ��

 功能说明 

对 S1、S2 单元内容进行比较，

比较的结果与其它节点串联用

于驱动后段运算。�

�
�
�

 使用示例 

�

/'� � ;��
$1'5 � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
$1'5�� '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
$1'5�!� � � � '��'��
287� � � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � �
$1'5�!� � � � � <�� �
/'� � � ;��
$1'5! � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
$1'5� � � '��'��
287� � � � � � � � <��

比较（'��'�）和（'��'�），比较的结果与其它节点串联决定后段元件输出状态。

�
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6.16.9   ORR：浮点数比较指令 

梯形图： 

 

 

 

 

 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位   

指令列表： ORR＝       （S1）   （S2） 

           ORR＜       （S1）   （S2） 

           ORR＞       （S1）   （S2） 

           ORR＜＞     （S1）   （S2） 

           ORR＞＝     （S1）   （S2） 

           ORR＜＝     （S1）   （S2） 

步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � 9� � 5� √�

 操作数说明 

S1：比较参数 ��

S2：比较参数 ��

 功能说明 

对 S1、S2 单元内容进行比较，

比较的结果与其它节点并联用

于驱动后段运算。�

 使用示例 

�

/'� � � � � � � ;��
255 �� � � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
255��� � � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
255!� � � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
255�!� � � � � '��'��
287� � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
255! � � � � � '��'��
287� � � � � � � � <��
/'� � � � � � � � � ;��
255� � � � � � '��'��
287� � � � � � � � <��

比较（'��'�）和（'��'�），比较的结果与其它节点并联决定后段元件输出状态。
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6.16.10   CMP：整数比较置位指令 

梯形图： 

CMP （S1） （S2） （D）
 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位  

指令列表：CMP （S1） （S2） （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� =� 5� √�

'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：成为比较值的数据或软元件编号。�

S2：成为比较源的数据或软元件编号。�

D：输出结果的起始元件编号。�

  

 功能说明 

当能流有效，执行指令，对比 S1 和 S2。根据其结果（小，等于，

大），使（D）（D��）（D��）其中一个为 21。�

 使用示例 

6.16.11   LCMP：长整数比较置位指令 

梯形图： 

LCMP （S1） （S2） （D）  

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位  

指令列表：LCMP （S1） （S2） （D） 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� =� 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� =� 5� √�

'� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：比较值 �。�

S2：比较值 �。�

D：输出结果的起始元件编号。�

 功能说明 

当能流有效，执行指令，对比

S1 和 S2。根据其结果（小，等

于，大），使（D）（D��）（D��）其中一个为 21。�

 使用示例 

�
�
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6.16.12   RCMP：浮点数比较置位指令 

梯形图： 

RCMP （S1）（S2）（D）  

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位  

指令列表：RCMP （S1）（S2）（D） 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � � 5� √�

6�� 5($/� 常数� � � � � � � '� � � � � 5� √�

'� %22/� � � <� 0�

���

ᬃ֒ᮦ֒Ḁ֒ữ֒Ḁ֒ữ֒֒֒֒Ḁ֒ữ֒ữ֒Ḁ֒ἀ֒ἀ֒֒က֒
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6.17.2   BKSUB：批量数据的减法运算 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：BKSUB  (S1)  (S2)  (D)  (S3) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5�

 操作数说明 

S1：保存执行减法运算的数据的软元件起始编号�

S2：执行减法运算的常数，或是保存执行减法运算的

数据的软元件起始编号�

D：保存运算结果的软元件起始编号 

S3: 数据的个数 

 功能说明 

�．当能流有效，执行指令，将 S1开始的 s3点 16位

数据和 S2开始的 S3点 16 位数据(BIN)进行减法运算

后，将运算结果保存到 D开始的 S3点中。 

�．可以在 S2中直接指定 16位的常数,S2 为常数时，

将 S1开始的 s3点 16位数据和 S2依次进行减法运算

后，将运算结果保存到 D开始的 S3点中。�

 注意事项 

运算结果产生溢出时，进位标志位不置 ON。�

 使用示例

 
LD  M1 

BKSUB  D10  D100  D1000  5 

当 0� 21 时，'�� 开始的 � 个单元的内容与 '���
开始的 � 个单元内容依次做减法运算，结果保存在

'���� 开始的 � 个单元中。'���� '���'���，
'���� '���'���，……，'���� '���'���。
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6.17.3   BKCMP=,>,<,<>,<=,>=：批量数据比较 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：BKCMP=,>,<,<>,<=,>=  (S1) (S2) (D) (S3) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� %22/� � <� 0� 6� /0� 60� � � � � � � � �

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� �

 操作数说明 

S1：比较值或者保存值数据的软元件起始编号�

S2：保存比较源数据的软元件起始编号�

D：保存比较结果的软元件起始编号 

S3: 数据的个数 

 功能说明 

�．将 S1 开始的 S3 点 16 位数据和 S2 开始的 S3 点

16 位数据(BIN)进行比较后，将运算结果保存 D开始

的 S3点中。 

�．可以在 6� 中直接指定 �� 位的常数�6� 为常数时，

将 6� 和 6� 开始的 V� 点 �� 位数据依次进行比较，将

运算结果保存到 ' 开始的 6� 点中。�
�．当 ' 开始的 6� 点比较结果都为 21 时，置数据

块比较置位标志位（60���）。�

 注意事项 

运算结果产生溢出时，进位标志位不置 ON。�

 使用示例 

 
/'� � 0�� �
%.&03 � � '��� � '���� � <�� � ��
/'� � 60����
6(7�<���

当 0� 21 时，对 '��开始的 � 个单元的内容与 '���
开始的 � 个单元内容进行比较，结果保存在 <� 开始

的 � 个单元中。此外，� 当比较结果全为 21 时，<��
置 21。
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6.18   数据表指令 

6.18.1   LIMIT：上下限位控制 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：LIMIT  (S1)  (S2)  (S3)  (D) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

 操作数说明 

S1：下限限位值�

S2：上限限位值�

S3：需要通过上下限限位控制的输入值 

D: 保存已经过上下限限位控制的输出值

的软元件起始编号 

 功能说明 

通过判断 S3中指定的输入值，是否在 S1,S2 指定的上下限值的范

围内，以此控制保存在 D.� 当 6��6�，' 6�；当 6�!6��' 6��当
6�� 6�� 6��' 6���

�输出�'

6��上限�

6��下限�

输出

输入

�

 使用示例 

 
LD  M1 

LIMIT  D0  D10  D100  D1000 

当 M1=ON 时，对 D100 单元的内容执行 D0~D10 的限位控制，结果

保存在 D1000中。D0(10)<=D100(30)<=D10(100),D1000=30.
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6.18.2   DBAND：死区控制 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：DBAND  (S1)  (S2)  (S3)  (D) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

  

 操作数说明 

S1：死区下限限位值�

S2：死区上限限位值�

S3：需要通过死区控制的输入值 

D: 保存已经过死区控制的输出值的软元

件起始编号 

 功能说明 

通过判断 S3 中指定的输入值，是否在

S1,S2 指定的死区范围内，以此控制保存

在 D.� 当 6��6� ， ' 6��6� ； 当

6�!6��' 6��6��当 6�� 6�� 6��' ���

�输出�'

6��上限�

6��下限�

输出

输入 �

 

 使用示例 

 
LD  M1 

DBAND  D0  D10  D100  D1000 

当 M1=ON 时，对 D100 单元的内容执行 D0~D10 的死区控制，结果

保存在 D1000中。D0 (-100)<D100(30)<D10(100),D1000=0; 

 

6.18.3   ZONE：区域控制 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：ZONE  (S1)  (S2)  (S3)  (D) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

 操作数说明 

S1：加在输入值上的负偏差值�

S2：加在输入值上的正偏差值�

S3：要通过区域控制的输入值 

D: 保存已经过区域控制的输出值的软元

件起始编号 

 功能说明 

通过判断 S3中指定的输入值上加上S1或 S2 指定的偏差值，以此

控制保存在 D. 当 S3<0，D=S3+S1；当 S3>0,D=S3+S2;当 S3=0,D=0.�
�输出�'输出

输入 �

6��负偏差�

6��正偏差�

6��输入�

 



第六章� � 应用指令说明� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

使用示例�

�
LD  M1 

ZONE  D0  D10  D100  D1000 

当 M1=ON 时，对 D100 单元的内容执行 D0~D10 的区域控制，结果

保 存 在 D1000 中 。 D100(30)>0,D1000=D100(30)+D10(100), 

D1000=130.

6.18.4   SCL：定坐标 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：SCL  (S1)  (S2)  (S3)  (D) 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

 操作数说明 

S1：执行定坐标的输入值或是保存输入值的软元件编

号�

S2：定坐标用的转换表格软元件的起始编号�

D: 保存被定坐标控制的输出值的软元件编号 

 功能说明 

�．根据指定的转换特性，对 6� 指定的输入值执行定

坐标，然后保存到 ' 指定的软元件编号中。�

�．定坐标用的转换，是依据保存在 6� 指定的软元件

开始的数据表格执行的。但是，输出数据不是整数值

时，小数第 � 位四舍五入后输出。�

�．定坐标用转换表格设定：�

坐标点数 S2 

点 ��
; 坐标� 6����

< 坐标� 6����

点 ��
; 坐标� 6����

< 坐标� 6����
«� «� «�

点 Q��最后��
; 坐标� 6���Q���

\ 坐标� 6���Q�

�
 注意事项 

�．数据表格 ; 的数据请按照升序排列，若只是部分

没有按照升序，而从低位开始检测，在该部分前的运

算仍会被执行；�

�．6� 必须在数据表格设定的范围内；�

 使用示例 

 
LD  M1 

SCL  D10  D100  D1000 

当 0� 21 时，对 '�� 单元的内容执行定坐标，结果

保存在 '���� 中。�

坐标点数 D100 5 

点 ��
; 坐标� '���� ���

< 坐标� '���� ��

点 ��
; 坐标� '���� ���

< 坐标� '���� ���

点 �� �
; 坐标� '���� ���

\ 坐标� '���� ���

点 ��
; 坐标� '���� ���

\ 坐标� '���� ���

点 ��
; 坐标� '���� ���

\ 坐标� '���� ��

�

;

<

6�����

'����

���点�������

点��������

点��������

点��������

点�������
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6.18.5   SER：数据检索 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：SER  (S1)  (S2)  (S3)  (D) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� �

 操作数说明 

S1：检索相同数据,最大值,最小值的起始软元件编号�

S2：检索相同数据,最大值,最小值的参考值或是保存

目标软元件编号�

D：检索相同数据,最大值,最小值后,保存这些个数的

起始软元件编号 

S3: 检索相同数据,最大值,最小值的个数(�≤S3≤
���) 

 功能说明 

��� 对以 6�开始的 6� 个数据进行检索�检索与 6� 的数

据相同的数据�并将结ᴀ

S 
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6.19   字符串指令 

6.19.1   STRADD：字符串结合 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRADD  (S1)  （S2） （D） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 字符串� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 字符串� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

 操作数说明 

S1：第一个字符串单元�

S2：第二个字符串单元 

D: 连接后字符串保存单元 

 功能说明 

�．能流有效时，连接 6�、6� 开始的字符

串单元，并保存到 ' 开始的软元件中；�

ᒦ؍ᆈࡠᒦ

؍

ᆈ

ࡠ

ᔰ

࿻

Ⲵ

ᆇ

ㅖ

᠀

࿻

Ⲵ

ᆇ

ㅖ
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�Ö
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6.19.2   STRLEN：检测字符串长度 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRLEN （S） （D） 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 2±
�
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6.19.3   STRRIGHT：从字符串右侧开始读取 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRRIGHT （S1） （D） （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� �

 操作数说明 

S1：字符串单元�

D：保存取出的字符串单元�

S2：取出的字符数 

 功能说明 

�．当能流有效时，从 6� 单元的字符串的

最后一有效字符开始（不算‘��+’），取

出 6� 个字符，保存在 ' 开始的软元件中；�

�．6� 等于零时，在 ' 软元件中保存

“��+”；�

�．取出的字符个数为奇数时，在保存最

后字符的软元件的高字节加‘��+’，为

偶数时，在保存最后字符的软元件的下一

元件中加‘����+’；�

�．字符串单元的有效数据是从字符串单

元指定软元件开始到检测到第一个

‘��+’为止的数据�

 注意事项 

�．6� 开始的字符串单元相应软元件范围内没出现‘��+’时，报

“指令操作数元件编号范围超出”错误；�

�．6� 大于或等于 �；�

�．6� 要小于或等于 6� 字符串单元的字符个数；�

 使用示例 

 
LD  M1 

STRRIGHT  D10  D100  3 

当 0� 21 时，从 '�� 开始的字符串单元的右侧开始，取出 � 个

字符，保存在 '��� 开始的单元中。�

�[�� �[��

�[�� �[���

�[�� �[��

�[�� �[��

�[�� �[��

�[�� �[��

'��

'��

'��

'��

'���

'���

%�����E��E����E� %�����E��E����E�

�
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6.19.4   STRLEFT：从字符串左侧开始读取 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRLEFT （S1） （D） （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� √�

 操作数说明 

S1：字符串单元�

D：保存取出的字符串单元�

S2：取出的字符数 

 功能说明 

�．当能流有效时，ӷ，

2，

D
�

�
D，ࠀ ．

�
．D
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6.19.5   STRMIDR：从字符串中任意读取 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRMIDR （S1） （D） （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √���

�'�'

�

�'

�

�'

��

�'

�

�'�'�'

��

�'

��

�'

��

�'�'

��

�'

��

���
�
v

��

��

�Ä+X�7��B$

�Ä+X�7��B$#B

��


�
v

��

��

�Ä+X�7��B$�Ce

��

�Ä+X�7��B$‘

�Ä+X�7��B$�`�Ä+X�7��B$"�

�Ä+X�7��B$‘

�Ä+X�7��B$ �

�Ä+X�7��B$‘�Ä+X�7��B$��Ä+X�7��B$�G

�Ä+X�7��B$‘

�Ä+X�7��B$�b

����

�Ä+X�7��B$��

�� �Ä+X�7��B$–

�Ä+X�7��B$�Q

�� 
�
v��

��

�Ä+X�7��B$5a
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6.19.6   STRMIDW：从字符串中任意替换 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRMIDW（S1） （D） （S2） 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

 操作数说明 

S1：要替换的字符串单元�

D：被替换的字符串单元�

S2：替换的起始位置 

S2+1 � 替换的字符数� Q 

 功能说明 

�．能流有效时，用 6� 字符串单元 Q 个字

符，替代 ' 字符串单元中从第 6� 个字符

开始的 Q 个字符数据；�

�．字符串单元的有效数据是从字符串单

元指定软元件开始到检测到第一个

‘��+’为止的数据；�

�．Q 为 � 时，不执行处理；�

�．Q 为�� 时，到 6� 指定的最终字符数据

为止的内容都被保存到 ' 指定的软元件

以后�

 注意事项 

�．6� 小于或等于 6� 字符串单元的字符个数；�

�．Q 大于��� �

�．6� 大于或等于 ��

�．当替换的字符数超出了 ' 开始的字符串单元的最后字符时，

保存到最后字符为止的数据�

�．在 6��' 开始的字符串单元相应软元件范围内没出现‘��+’
时，报“指令操作数元件编号范围超出”错误；�

 使用示例 

 
LD  M1 

STRMIDW  D10  D100  D0 

当 0� 21 时，用 '�� 开始的字符串单元的前 '�（'� �）个字

符，替换 '��� 开始的字符串单元的的第 '�（'� �）个字符后的

'�（'� �）个字符。�

�[�� �[��

�[�� �[��

'���

%�����E��E����E�

�[�� �[��

�[�� �[���

�[�� �[��

�[�� �[��

'��

'��

'��

%�����E��E����E�

�[�� �[��

�[�� �[���

�[�� �[��

�[�� �[��

%�����E��E����E�

�[�� �[��

'���

'���

'���

'���

'���

'���

'���

�
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6.19.7   STRINSTR：字符串检索 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRINSTR （S1） （S2） （D） （S3） 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 字符串� � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � 9� 5� �

  

 操作数说明 

S1：要检索的字符串单元�

S2：检索源�

D：检索结果 

S3: 开始检索的位置 

 功能说明 

�．当能流有效时，从 6� 字符串单元的第 6� 个字符

开始，检索与 6� 字符串单元相同的字符串，将检索

的结果的字符串位置信息保存在 ' 中；�

�．不存在一致的字符串时，在 ' 中保存“�”；�

�．开始检索的位置 6� 为负数或“�”时，不执行处

理；�

�．字符串单元的有效数据是从字符串单元指定软元

件开始到检测到第一个‘��+’为止的数据；�

 注意事项 

�．在 6�，6� 开始的字符串单元相应软元件范围内没

出现‘��+’时，报“指令操作数元件编号范围超出”

错误；�

�．6� 小于或等于 6� 字符串单元的字符个数；�

�．6� 指定字符串时，最多允许 �� 个字符�� 逗号与在

双引号在上位机软件中表示分割符，所以该字符不能

够被上位机软件识别；�

�．6� 为空字符串（‘��+’）时，检测结果为 6� 字符

串单元‘��+’的位置（若 6� 为偶数个字符，为第一

个‘��+’位置）；�

 使用示例 

 
LD  M1 

STRINSTR  “45”  D10  D100  2 

当 0� 21 时，从 '�� 开始的字符串单元的第 � 个字

符开始，检索与“��”相同的字符，结果保存在 '���
的单元中。�

�[�� �[��

'��

%�����E��E����E�

�[�� �[��
�[�� �[���

�[�� �[��

�[�� �[��

%�����E��E����E�

'��

'��

'��

³��́

$6&
'���� ��

�
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6.19.8   STRMOV：字符串传送 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STRMOV  (S)  (D) 步长 5 

操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ,17� 字符串� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� 7� 9� 5� √�

 操作数说明 

S：源字符串单元 

D: 目的单元 

 功能说明 

�．将 6 字符串单元的全部数据，包括‘��+’，传送

到以 ' 开始的元件单元中��

�．字符串单元的有效数据是从字符串单元指定软元

件开始到检测到第一个‘��+’为止的数据；�

 注意事项 

�．在 6 开始的字符串单元相应软元件范围内没出现

‘��+’时，报“指令操作数元件编号范围超出”；�

�．6 字符串单元字符个数为偶数时，‘��+’保存在

低字节，而 ' 中的相应位置的高低字节都保存�
‘��+’；�

�．6� 指定字符串时，最多允许 �� 个字符�� 逗号与在

双引号在上位机软件中表示分割符，所以该符不能够

被上位机软件识别；�

 使用示例 

 
LD  M1 

STRMOV  D10  D100  

当 0� 21时，将 '�� 开始的字符串数据传送到 '���
开始的单元中。�

�[�� �[��

�[�� �[��

'���

%�����E��E����E�

�[�� �[��

�[�� �[���

�[�� �[��

�[�� �[��

'��

'��

'��

%�����E��E����E�

�[�� �[��

'���

'���

'���

�[�� �[��'��
�

�
�
�
�
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6.20   定位指令 

6.20.1   ZRN：原点回归指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：ZRN  （S1）  （S2）  （S3）  （D） 步长 11 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
6�� %22/� � ;� <� 0� 6� � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

S1：原点回归速度。指定原点回归开始时的速度。�

�� 位指令：0&���、0&���：��～������（+]），
0&���：��～������（+]）。�

S2：爬行速度。指定近点信号（'2*）变为 21 后的

相对较低的速度。�

S3：近点信号。指定近点信号输入 ; 元件。�

当指定输入继电器（;）以外的元件时，由于会受到

3/& 运算周期的影响，会引起原点位置的偏移增大。�

D：高速脉冲输出起始地址。对于 0&���、0&����
只能指定 <� 或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、
<�、<�、<�、<�、<�、<�。�

 功能说明 

60�� 清零信号有效时，对应于高速脉冲输出点 <�，
<�，清零信号的输出点分别为 <�，<�。60�� 置位

时，将通过 <�，<� 对伺服放大器发出清零信号。�

 注意事项 

�． 0&��� 与 0&��� 使用的 6' 元件与 0&��� 不

同�详见附录二 特殊数据寄存器的增强定位指

令部分�

�． 由于原点复归指令 =51 没有自动搜索近点信号

的功能，必须从比近点检测装置前端更远处开始

进行原点复归操作。�

�．在原点回归过程中，当前值寄存器数值将向减少

方向动作。�

3．实际能够输出的输出脉冲频率的最低频率数，根

据以下公式所决定： 

T
F

F acc
���PD[

PLQB


 �

上式中， PD[F 表示最高速度，通过 6'��、6'��
等设置；T 表示加减速时间，通过 6'�� 等设置，

单位为毫秒。计算结果 accFPLQB 为最低输出频率限

制值。 

�．定位指令要想达到最佳的运动控制效果，设置合

理的基底速度（SD84），加减速时间（SD87），最

高速度（SD85）至关重要。这里需要特别注意的是

基底速度（SD84）的设置，用户切忌不能将其设置

为 0。脉冲频率是没有 0 这个概念的，设置基底速度

为 0，会导致定位指令执行发生不可以预知的情况。

除非在非常特殊的使用情况下，建议用户不要将基底

速度（SD84）的值，设置成低于 PLC 默认的初始值

（SD84 系统初始值为 100）。 

�．不能在定位指令发送脉冲还未结束时，对当前位

置 SD80/SD82 进行赋值操作，否则有可能会导致当

前位置 SD80/SD82 的数值跳变。建议用户在对

SD80/SD82 赋值操作时，增加对应的标志位判断

（SM82/SM83，常闭点），确保在对 SD80/SD82 赋

值操作时，高速输出端口（Y0/Y1）是处于空闲的状

态。 

�．SD50/SD52（脉冲总数）这两个元件为 PLC 底层

系统计算元件，建议用户不要对 SD50/SD52（脉冲

总数）这两个元件进行赋值操作。如果用户有需要对

脉冲总数据进行统计，建议使用当前位置SD80/SD82
来统计计算。 

�．以上的 SD 元件是针对是 MC100，MC200/MC280
使用的 SD 元件与 MC100 不用，详见附件——附录

二 特殊数据寄存器的增强定位指令部分。 

8．对于输出脉冲频率数，即使指定了低于上面计算

结果的数值，仍然将输出计算值的频率。加速初期和

减速最终部分的频率也不可以低于上述计算结果。如

果最高速度低于上述的计算结果，将没有脉冲输出。 

9．爬行速度应大于零且低于最高速度的十分之一。 

10. 参见第十一章  定位功能使用指南。。�

�
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 时序图 

脉冲输出

近点信号

清零信号

脉冲输出监视

注1

注2 2))

21

2))

21

2))

21

6�爬行速度

6�原点回归速度

回归起始点
位置

位置

位置

宽度��PV��个
扫描周期

�PV以内

频率

注�：当60��置位时，清零功能有效
注�：60��、60��分别为<�和<�脉冲输出监视 �

6.20.2   PLSV 可变速脉冲输出指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 
影响标志位 

零标志  进位标志   借位标志 
指令列表：PLSV  （S）  （D1）  （D2）� 步长 8 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

'��
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6.20.3   DRVI：相对位置控制指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC80  MC280 
影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：DRVI  （S1）  （S2）  （D1）  （D2）� 步长 11 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � � �

�

 操作数说明 

S1：输出脉冲数（相对指定，当前值数据寄存器增加量）�

�� 位指令：－������～＋�������

S2：输出脉冲频率（+]）�

�� 位指令：0&���、0&���：��～������（+]），0&���：
��～������（+]）。�

D1：高速脉冲输出起始地址。对于 0&���、0&����只
能指定 <� 或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、<�、
<�、<�、<�、<�、<�。�

D2：旋转方向信号输出起始地址。对应 S1 的正负情况，

按照以下进行动作。�

 S1 为正：'� 为 21。�

 S1 为负：'� 为 2))。�

 功能说明 

�．指定输出脉冲数的 S1，对应下面的当前值寄存器作

为相对位置。�

 向 <� 输出时：6'��、6'��（使用 �� 位）�

 向 <� 输出时：6'��、6'��（使用 �� 位）�

�．反转时，当前值寄存器的数值减小。�

�．旋转方向通过输出脉冲数 S1 的正负符号指定。�

�．在指令执行过程中，即使改变操作数的内容，也无法

在当前运行中表现出来。只在下一次指令执行时才有效。�

�．在指令执行过程中，指令驱动的能流变为 2)) 时，

将减速停止。此时执行完成标志 60 不动作。�

�．指令驱动能流变为 2)) 后，在高速脉冲输出中标志

（60���60��）处于 21 时，将不接受指令的再次驱动。�

��� 60���、60���、60��� 分别控制 <��<�、<��<�、
<��<� 发 $% 相脉冲，21 为发送 $% 相脉冲，2)) 为发

送单相脉冲，默认为 2))（对其他高速定位指令同样有

效）；�

 注意事项 

1．0&��� 与 0&��� 使用的 6' 元件与 0&��� 不同�详
见附录二 特殊数据寄存器的增强定位指令部分�

2. 实际能够输出的输出脉冲频率的最低频率数，根据以

下公式所决定： 

T
F

F acc
���PD[

PLQB


 �

上式中， PD[F 表示最高速度，通过 6'��、6'�� 等

设置；T 表示加减速时间，通过 6'�� 等设置，单

位为毫秒。计算结果 accFPLQB 为最低输出频率限制

值。 

3．对于输出脉冲频率数，即使指定了低于上面计算结果

的数值，仍然将输出计算值的频率。加速初期和减速最

终部分的频率也不可以低于上述计算结果。如果最高速

度低于上述的计算结果，将没有脉冲输出。 

�．定位指令要想达到最佳的运动控制效果，设置合理的

基底速度（SD84），加减速时间（SD87），最高速度

（SD85）至关重要。这里需要特别注意的是基底速度

（SD84）的设置，用户切忌不能将其设置为 0。脉冲频

率是没有 0 这个概念的，设置基底速度为 0，会导致定

位指令执行发生不可以预知的情况。除非在非常特殊的

使用情况下，建议用户不要将基底速度（SD84）的值，

设置成低于 PLC 默认的初始值（SD84 系统初始值为

100）。 

�．不能在定位指令发送脉冲还未结束时，对当前位置

SD80/SD82 进行赋值操作，否则有可能会导致当前位置

SD80/SD82 的数值跳变。建议用户在对 SD80/SD82 赋

值操作时，增加对应的标志位判断（SM82/SM83，常闭

点），确保在对 SD80/SD82 赋值操作时，高速输出端

口（Y0/Y1）是处于空闲的状态。 

�．SD50/SD52（脉冲总数）这两个元件为 PLC 底层系

统计算元件，建议用户不要对 SD50/SD52（脉冲总数）

这两个元件进行赋值操作。如果用户有需要对脉冲总数

据进行统计，建议使用当前位置 SD80/SD82 来统计计

算。 

�．以上的 SD 元件是针对是 MC100，MC200/MC280
使用的SD元件与MC100不用，详见附件——附录二 特
殊数据寄存器的增强定位指令部分。 

8．爬行速度应大于零且低于最高速度的十分之一。 

9．参见第十一章  定位功能使用指南。。�

�
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6.20.4   DRVA：绝对位置控制指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：DRVA  （S1）  （S2）  （D1）  （D2） 步长 11 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � 5� √�
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � � �

�

 操作数说明 

S1：目标位置（绝对指定，当前值数据寄存器目标量）�

�� 位指令：－������～＋�������

S2：输出脉冲频率（+]）�

�� 位指令：0&���、0&���：��～������（+]），0&���：
��～������（+]）。�

D1：高速脉冲输出起始地址。对于 0&���、0&����只
能指定 <� 或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、<�、
<�、<�、<�、<�、<�。�

3/& 的输出必须采用晶体管输出方式。�

D2：旋转方向信号输出起始地址�

正方向发送脉冲 D2 为 21，反之 D2 为 2))。�

�

 功能说明 

�．输出脉冲数指定的 S1，对应下面的当前值寄存器作

为相对位置。�

 向 <� 输出时：6'��、6'��（使用 �� 位）�

 向 <� 输出时：6'��、6'��（使用 �� 位）�

�．反转时，当前值寄存器的数值减小。�

�．旋转方向通过输出脉冲数 S1 的正负符号指定。�

�．在指令执行过程中，即使改变操作数得内容，也无法

在当前运行中表现出来。只在下一次指令执行时才有效。�

�．在指令执行过程中，指令驱动的能流变为 2)) 时，

将减速停止。此时执行完成标志 60 不动作。�

�．指令驱动能流变为 2)) 后，在高速脉冲输出中标志

（60��，60��）处于 21 时，将不接受指令的再次驱

动。�

��� 60���、60���、60��� 分别控制 <��<�、<��<�、
<��<� 发 $% 相脉冲，21 为发送 $% 相脉冲，2)) 为发

送单相脉冲，默认为 2))（对其他高速定位指令同样有

效）；�

 注意事项 

1．0&��� 与 0&��� 使用的 6' 元件与 0&��� 不同�详
见附录二 特殊数据寄存器的增强定位指令部分�

2. 实际能够输出的输出脉冲频率的最低频率数，根据以

下公式所决定： 

T
F

F acc
���PD[

PLQB


 �

上式中， PD[F 表示最高速度，通过 6'��、6'�� 等

设置；T 表示加减速时间，通过 6'�� 等设置，单

位为毫秒。计算结果 accFPLQB 为最低输出频率限制

值。 

3．对于输出脉冲频率数，即使指定了低于上面计算结果

的数值，仍然将输出计算值的频率。加速初期和减速最

终部分的频率也不可以低于上述计算结果。如果最高速

度低于上述的计算结果，将没有脉冲输出。 

�．定位指令要想达到最佳的运动控制效果，设置合理的

基底速度（SD84），加减速时间（SD87），最高速度

（SD85）至关重要。这里需要特别注意的是基底速度

（SD84）的设置，用户切忌不能将其设置为 0。脉冲频

率是没有 0 这个概念的，设置基底速度为 0，会导致定

位指令执行发生不可以预知的情况。除非在非常特殊的

使用情况下，建议用户不要将基底速度（SD84）的值，

设置成低于 PLC 默认的初始值（SD84 系统初始值为

100）。 

�．不能在定位指令发送脉冲还未结束时，对当前位置

SD80/SD82 进行赋值操作，否则有可能会导致当前位置

SD80/SD82 的数值跳变。建议用户在对 SD80/SD82 赋

值操作时，增加对应的标志位判断（SM82/SM83，常闭

点），确保在对 SD80/SD82 赋值操作时，高速输出端

口（Y0/Y1）是处于空闲的状态。 

�．SD50/SD52（脉冲总数）这两个元件为 PLC 底层系

统计算元件，建议用户不要对 SD50/SD52（脉冲总数）

这两个元件进行赋值操作。如果用户有需要对脉冲总数

据进行统计，建议使用当前位置 SD80/SD82 来统计计

算。 

�．以上的 SD 元件是针对是 MC100，MC200/MC280
使用的SD元件与MC100不用，详见附件——附录二 特
殊数据寄存器的增强定位指令部分。 

8．爬行速度应大于零且低于最高速度的十分之一。 

9．参见第十一章  定位功能使用指南。。�
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6.20.5   ABS：当前值读取指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC200  MC100  MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：ABS  （S）  （D1）  （D2） 步长 8 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� %22/� ;� <� 0� 6� � � � � � � � � � � �

'�� %22/� � <� 0� 6� � � � � � � � � � � �

'�� ',17� � .Q<� .Q0� .Q6� � � � � '� 6'� &� � � 5� √�

 操作数说明

S：来自伺服装置的输入点�

输入点占有 6�6＋��6＋� 共 � 个连续输入 ; 或其它位

元件。�

D1：传送至伺服装置的输出点�

输出点占有 '�，'�＋�，'�＋� 共 � 个连续输出 < 或

其它位元件。�

D2：从伺服装置读取的当前值数据（�� 位）�

当前值数据占有 '�（高位），'�＋�（低位）共 � 个

字元件。由于读取的 $%6 数值必须写入当前值数据

寄存器 6'�� 或 6'��（�� 位符号整数），因此该操作

数可直接指定为 6'�� 或 6'�� 寄存器。�

 功能说明 

�．3/& 和伺服放大器应该同时上电或者先给伺服放

大器上电，保证 3/& 进入运行状态应该在伺服放大器

上电之后。�

�．$%6 数值读出元件 '�，可设定为指定的其它字元

件范围，但必须将该值传送至当前值寄存器 6'�� 或

6'�� 中。�

�．$%6 指令的能流，应该在 $%6 数值读出后仍然保

持接通状态。当 $%6 读取操作完成后，若将指令的

能流断开，则伺服 21 信号变为 2))，不能执行运行。�

�．60��，60�� 对应 <� 和 <� 的输出标志，当输出

完成标志清除。�

��� � 0&���与 0&���使用的 6' 元件与0&���不同�
详见附录二 特殊数据寄存器的增强定位指令部分�

�

�．$%6 指令能流接通，在伺服 21 输出后，驱动 $%6
传送模式信号。�

�．在传送数据准备完成信号和 $%6 请求信号相互确

认的同时，进行 ��＋� 位的数据的通讯。�

�．数据通过 $%6�ELW�，ELW� 的 � 位回路执行传送。�

�．若数据传送超时，报 �� 号错误，若和校验错误，

报 �� 号错误。�
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 ABS 指令输入输出信号接线图举例如下所示。 

; �

&20�

< �

< �

< �

&20

; �

; �

(& �� � ���� %5$

3) ��

=63 ��

7/& ��

6* ��

621 ��

' �� ��

' �� ��

05 �+�$
可编程控制器 伺服放大器

$%6� ELW��

$%6� ELW ��
传送数据
准备完毕

伺服装置 21

$%6 传送模式

$%6 请求

�

' �� �

=63 ��

7/& �

6* ��

621 �

$%60 �

$%65 �

05�-��$
伺服放大器

; �

&20�

< �

< �

< �

&20

; �

; �

(& ��� ���� %5$
可编程控制器

$%6�ELW ��

$%6�ELW ��
传送数据
准备完毕

伺服装置21

$%6 传送模式

$%6请求

�

 时序图 

21

OFF

21

OFF

21

OFF

21

OFF

21

OFF

21

OFF

电源

伺服开起信号
（621）注�

$%6传输模式
（$%60）注�

$%6传输请求
（$%65）注�

发送数据就绪
（7/&）注�

传送$%6数据
'2��=63主电路

就绪注�
5'

注�

注�

��PV ��PV

可以运
行注�

可以运
行注�

注�

注�：3/&发给伺服放大器的信号
注�：伺服放大器发出的信号
注�：系统数据传输完毕，可以进入正常操作。5'置位后，$%60信号将不再被接受。
注�：此处621信号比$%60信号先置位，即使这样，主电路也必须等到$%60置21后才会开启。如果
在$%6传输过程中将$%60置2))，传输模式中断，伺服放大器会出现超时警告（$/�(�）。
注�：这几个信号针脚在$%60置位�复位时定义会改变。请参阅三菱电机株式会社的相关产品资料。 �

 注意事项 

$%6 指令支持三菱品牌 05～-� 及 05～-�6 等伺服放大器，利用其专用数据传输协议来读取绝对位置当前值数据。$%6
指令为 �� 位专用指令。而对于其它品牌的伺服放大器，需要采用通讯或指定的其它方式来获取绝对位置当前值数据。

由于执行$%6指令时会对与该指令相关的输入输出点进行处理和操作，因此在应用其它伺服放大器的场合不能使用$%6
指令。

6.20.6   DSZR：带 DOG 搜索原点回归指令 

梯形图： 

DSZR  (S1)  (S2)  (D1)  (D2)
 

适用机型 MC200  MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：DSZR  (S1)  (S2)  (D1)  (D2) 步长 9 

操作数 类型 适用软元件 变址 
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6�� %22/� � ;� <� 0� 6� � � � � � � � � �

6�� %22/� � ;� � � � � � � � � � � � �

'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �

'�� %22/� � � <� 0� 6� � � � � � � � � �

操作数说明 

S1：指定输入近点信号（'2*）的软元件编号。当指定

输入软元件时，由于受到可编程控制器运算周期的影响，

会引起原点位置的偏移增大。�

S2：指定输入零点信号的软元件编号。范围：;�～;�。�

D1：指定输出脉冲的脉冲编号。对于 0&���、0&����
只能指定 <� 或 <�；对于 0&����可以指定 <�、<�、
<�、<�、<�、<�、<�、<�。�

D2：指定旋转方向信号的输出对象编号。�

 功能说明 

允许使用近点信号和零点信号的原点回归指令。设计有

正转限位、反转限位。因原点回归的位置不同，原点回

归的动作也不相同。指令结束后发清零信号。�

'2*
后端 前端 原点回归方向

原点

正转动作

反转动作

正转限位反转限位

������� �

基底速度
爬行速度

的软元�于受₟
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终部分的频率也不可以低于上述计算结果。如果最高速

度低于上述的计算结果，将没有脉冲输出。 

5．爬行速度应大于零且低于最高速度的十分之一。 

6．参见第十一章  定位功能使用指南。。 

 使用示例 

最高速度、基底速度、加减速时间、原点回归速度、爬

行速度等参数可使用默认值，也可以通过软元件赋值重

新设置。�  
执行带 '2* 搜索的原点回归指令：�

 
 

 

6.20.7   STOPDV：脉冲输出停止指令 

梯形图： 

STOPDV (S1) (S2) (S3) (D)
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：STOPDV  （S1）  （S2）  （S3）  （D） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � √�
'� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �

 操作数说明 

S1：指令执行后的输出脉冲数（相对地址）。�

S2：减速过程中的基底速度。 

S3：从原有的输出动作减速到基底速度的时间。 

D：指定高速脉冲对应的输出点编号。可以指定 <�、
<�、<�、<�、<�、<�、<�、<�。 

 功能说明 

�．执行脉冲输出停止的指令。可在高速指令、包络

线指令、定位指令执行过程中启动，停止指定轴的输

出动作。�

�．指令驱动能流为 21 时，运行指定的脉冲数后停

止。当指定的脉冲数为 � 时，立即停止输出动作；当

指定的脉冲数大于 � 时，先继续原有的输出动作，然

后减速到基底速度，达到基底速度时停止输出动作。�

�．输出轴的特殊数据寄存器中也设置了基底速度和

加减速时间，指令的执行不会更改特殊数据寄存器的

设置；指令执行过程中的基底速度和加减速时间，按

照指令操作数的设定来执行，不使用特殊数据寄存器

中的配置。�

�．输出轴的方向信号不需指定，自动识别原有高速

指令、包络线指令、定位指令中指定的方向信号，指

令执行过程中不改变方向信号的 21�2)) 状态。�

 注意事项 

�．请注意指令的驱动时间。�

�．实际能够输出的最低频率数，根据以下公式所决

定：�

输出脉冲的最低频率数＝VTUW〔最高速度÷（�×加减

速时间）〕。�

�．对于输出脉冲频率数 S2，即使指定了低于上面计

算结果的数值，仍然将输出计算值的频率。加速初期

和减速最终部分的频率也不可以低于上述计算结果。

但是，如果最高速度低于上述的计算结果，将没有脉

冲输出。�

�．输出脉冲数比减速所需脉冲数少时以可以完成减

速的频率动作。�

�．高速脉冲对应的输出点编号 D 可指定：<�、<�、
<�、<�、<�、<�、<�、<�。<� 和 <� 分别作为与

<� 和 <� 搭配使用的方向信号或负脉冲输出信号。�

�．执行指令时，如果输出轴已经处于停止状态，则

不执行任何操作；如果输出轴正在执行 /,1、&:、

&&: 指令，则不执行任何操作。�

 使用示例 

主程序中，试用 3/6< 指令对 <� 进行驱动。能流通

过 0� 元件进行控制：�
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�
设定中断子程序的中断源，例如：�

�
在中断子程序中加入下面的语句：�

�

上述的指令，在 ;� 置 21 的瞬间，<� 将输出一些脉冲后

减速停止，从 ;� 置 21 到 <� 完全停止，将输出 ����� 个脉

冲，不受扫描周期影响。如果 ,17B� 中的 6723'9 指令，操

作数 � 为 �，如下图：�

�
则在中断源事件发生时（这里为 ;� 的上升沿），<�
将立即停止，不受扫描周期影响。�

请注意，在调用 6723'9 指令时，需要同时把主函数

中对 <� 操作的高速指令的相关能流切断，以防止在

<� 停止后，在主函数中扫描到该指令而重新启动高

速输出。

6.20.8   LIN：直线轨迹插补 

梯形图： 

LIN (S) (D1) (D2) (D3) (D4)
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：LIN  （S） （D1） （D2） （D3） （D4） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ',17� � � � � � � � '� � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �

 

 操作数说明 

S：参数表存储区的起始地址。�

D1：X轴脉冲信号（或正脉冲信号）对应的输出点编

号。范围：Y0、Y4、Y5、Y6、Y7。 

D2：X轴方向信号（或负脉冲信号）对应的输出点编

号。 

D3：Y轴脉冲信号（或正脉冲信号）对应的输出点编

号。范围： Y2、Y4、Y5、Y6、Y7。 

D4：Y轴方向信号（或负脉冲信号）对应的输出点编

号。 

 功能说明 

�．按指定的矢量速度，沿直线轨迹向目标位置移动。�

�．参数表定义�

' 元件� 内容�

6� 保留�

' 元件� 内容�

6���

动作模式与输出逻辑关系（配置码按 �� 进制）�
配置� 模式� 输出逻辑�

��� 增量型� 脉冲＋方向�
（正向 21�反向 2))）�

��� 增量型� 正向脉冲�反向脉冲�

��� 绝对值型� 脉冲＋方向�

模ᔹ肟퀀向�

5
�)�l

A

�
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�．指令中的两个输出轴脉冲信号（或正向脉冲信号）

对应的输出点编号 D1 和 D3 必须成组使用，输出组

指定 <� 和 <� 时，<� 和 <� 分别作为与 <� 和 <� 搭

配使用的方向信号或负脉冲输出信号。�

'� 和 '� 也可以选择 <��<��<��<� 中的任意 � 个，进

行插补，对应的方向信号可以自由选择。�

�．输出组（<�，<�）可指定为“脉冲�方向”模式

或“正脉冲�负脉冲”模式，最高速度 ���N；<�、<�、
<�、<� 作为插补轴时按“脉冲�方向”模式输出，最

高速度 ��N。�

�．各轴的移动距离每次不超过 ���������� 个脉冲。�

�．请注意不要同时对同一个高速端口使用多条高速

指令、包络线指令或定位指令。�

 使用示例  
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6.20.9   CW：顺时针圆弧轨迹插补 

梯形图： 

CW (S) (D1) (D2) (D3) (D4)
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：CW  （S） （D1） （D2） （D3） （D4） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ',17� � � � � � � � '� � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �

 

 操作数说明 

S：参数表存储区的起始地址。�

D1：X轴脉冲信号（或正脉冲信号）对应的输出点编

号。范围：Y0、Y4、Y5、Y6、Y7。 

D2：X轴方向信号（或负脉冲信号）对应的输出点编

号。 

D3：Y轴脉冲信号（或正脉冲信号）对应的输出点编

号。范围：Y2、Y4、Y5、Y6、Y7。 

D4：Y轴方向信号（或负脉冲信号）对应的输出点编

号。 

 功能说明 

�．按照指定的线速度，顺时针方向沿圆弧轨迹向目

标位置移动。�

�．参数表定义�

' 元件� 内容�

6�

圆弧形成方法�
配置� 模式�

�� 圆心位置指定�
�� 经过位置指定�

�

6���

动作模式与输出逻辑关系（配置码按 �� 进制）�
配置� 模式� 输出逻辑�

��� 增量型� 脉冲＋方向�
（正向 21�反向 2))）�

��� 增量型� 正向脉冲�反向脉冲�

��� 绝对值型� 脉冲＋方向�
（正向 21�反向 2))）�

��� 绝对值型� 正向脉冲�反向脉冲�
�

6��� （保留）�
6��� （保留）�
6��� 合成速度（高位）�
6��� 合成速度（低位）�
6��� （保留）�
6��� （保留）�
6��� ; 轴移动距离（目标位置）（高位）�
6��� ; 轴移动距离（目标位置）（低位）�
6���� < 轴移动距离（目标位置）（高位）�
6���� < 轴移动距离（目标位置）（低位）�
6���� ; 轴圆心位置�经过点 ; 坐标（高位）�
6���� ; 轴圆心位置�经过点 ; 坐标（低位）�
6���� < 轴圆心位置�经过点

< 

�6��`���� �

<
E¤
6�ó�}5ž

�

经过点 <
�~�} 

�

�低位 ：��2; ǃ<� �

2

Xǃ< ��  �．縠愒

1

反 2的线速度�÷㠀F动C�÷㠀�FCࣘ
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可以采用增量型，终点相对于起点的位移为（4000，－4000），

圆心相对于起点的位移为（4000，0）。可以这样编程：  

6.20.10   CCW：逆时针圆弧轨迹插补 

梯形图： 

CCW (S) (D1) (D2) (D3) (D4)
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：CCW  （S） （D1） （D2） （D3） （D4） 步长 12 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6� ',17� � � � � � � � '� � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �

�
 操作数说明 

S：参数表存储区的起始地址。�

D1：X轴脉冲信号（或正脉冲信号）对应的输出点编

号。范围：Y0、Y4、Y5、Y6、Y7。 

D2：X轴方向信号（或负脉冲信号）对应的输出点编

号。 

D3：Y轴脉冲信号（或正脉冲信号）对应的输出点编

号。范围：Y2、Y4、Y5、Y6、Y7。 

D4：Y轴方向信号（或负脉冲信号）对应的输出点编

号。 

 功能说明 

�．按照指定的线速度，逆时针方向沿圆弧轨迹向目

标位置移动。�

�．参数表定义�

' 元件� 内容�

6�

圆弧形成方法�
配置� 模式�

�� 圆心位置指定�
�� 经过位置指定�

�

' 元件� 内容�

6���

动作模式与输出逻辑关系（配置码按 �� 进制）�
配置� 模式� 输出逻辑�

��� 增量型� 脉冲＋方向�
（正向 21�反向 2))）�

��� 增量型� 正向脉冲�反向脉冲�

��� 绝对值型� 脉冲＋方向�
（正向 21�反向 2))）�

��� 绝对值型� 正向脉冲�反向脉冲�
�

6��� （保留）�
6��� （保留）�
6��� 合成速度（高位）�
6��� 合成速度（低位）�
6��� （保留）�
6��� （保留）�
6��� ; 轴移动距离（目标位置）（高位）�
6��� ; 轴移动距离（目标位置）（低位）�
6���� < 轴移动距离（目标位置）（高位）�
6���� < 轴移动距离（目标位置）（低位）�
6���� ; 轴圆心位置�经过点 ; 坐标（高位）�
6���� ; 轴圆心位置�经过点 ; 坐标（低位）�
6���� < 轴圆心位置�经过点 < 坐标（高位）�
6���� < 轴圆心位置�经过点 < 坐标（低位）�

�
其中：�

（�）增量型模式中，轨迹目标采用相对地址，指从

当前位置运动到目标期间 ;、< 轴的移动距离。�

（�）绝对值型模式中，轨迹目标采用绝对地址，指

目标位置在 ;、< 轴上的绝对位置坐标。�
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 注意事项 

�．指令中的两个输出轴脉冲信号（或正向脉冲信号）

对应的输出点编号 D1 和 D3 必须成组使用，输出组

指定 <� 和 <� 时，<� 和 <� 分别作为与 <� 和 <� 搭

配使用的方向信号或负脉冲输出信号。�

'� 和 '� 也可以选择 <��<��<��<� 中的任意 � 个，进

行插补，对应的方向信号可以自由选择。�

�．输出组（<�，<�）可指定为“脉冲�方向”模式

或“正脉冲�负脉冲”模式，最高速度 ���N；<�、<�、
<�、<� 作为插补轴时按“脉冲�方向”模式输出，最

高速度 ��N。�

�．各轴的移动距离每次不超过 ���������� 个脉冲。�

�．请注意不要同时对同一个高速端口使用多条高速

指令、包络线指令或定位指令。�

�．经过位置模式中指定的经过点坐标，是指整圆的

经过位置，用户定义的轨迹路径有可能不经过该点。�

 使用示例 

假设用户当前的 6' 元件位置值为（����，����），

希望画出下图所示的圆弧：�

 

可以采用增量型，终点相对于起点的位移为（-4000，

4000），圆心相对于起点的位移为（0，4000）。可以

这样编程： 

 
 

 



���� 第六章� � 应用指令说明�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

6.20.11   MOVELINK：同步控制指令 

梯形图： 

MOVELINK (S1) (S2) (S3) (S4) (S5) (S6)
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：MOVELINK（S1）（S2）（S3）（S4）（S5）（S6） 步长 17 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � √�

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � �

6�� ',17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� � 9� � �
6�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
6�� %22/� � � <� � � � � � � &� � � � �
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6.20.12   GEARBOX：电子齿轮指令 

梯形图： 

GEARBOX (D1) (S1) (D2) (S2)
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：GEARBOX  （D1） （S1） （D2） （S2） 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 
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6.20.13   DRVC：闭环相对位置控制指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：DRVC  (S1)  (D1)  (S2)  (D2) 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� %22/� � � � � � � � � � &� � � � �
'�� ',17� 常数� � � � � � � '� � � � � � √�
6�� %22/� � � <� � � � � � � � � � � �
'�� ',17� 常数� � � � � � � '� � � � � � √�

 操作数说明 

S1    ： 计数器（编码器返回的物理位置）编号: C236~C400

计数器，支持单向、AB相计数器；�

D1     ： 相对位置值，范围:-2147483647~2147483648； 

(D1+2）： 输出频率值; 

(D1+4）： 输出最大脉冲限制;当输出到最大限制时，即使计

数器没有到期望值，输出也停止。 

S2     ：  轴输出端口； 

D2     ：  输出方向端口； 

 功能说明�

��� � 输出端口 < 发送脉冲驱动一个伺服轴动作，轴实际的位置

由编码器返回到 ; 端口（计数器），本指令完成轴的物理

位置定位驱动。�

��� � 输出轴特性跟 'UYL 相同，有加减速。只是终点位置由编码

器返回来进行判断。�

 注意事项�

��� � 实际的加减速时间并非是 6'���，6'��� 是由 6'������

位�到 6'���（�� 位）之间的时间，如果设定一个频率 I，

则实际的加减速时间�

� W� �6'���
�I�VG������6'����6'����；�

��� � 如果脉冲数 V 不满足如下条件：�W������秒
�I�6'����，则

输出三角防止，有加减速但输出频率降低；�

��� � 如果输出 <� 脉冲输出停止位 60�� 置位，则输出马上停

止。其他 < 有对应的 60 元件。�

��� � 驱动能流停止后，输出是减速停下来的。�

��� � 驱动过程中，改变频率可以响应。修改频率后，有加减速

过程的。�

��� � <� 脉冲输出过程中，60�� 会置 21，执行结束后会置

2))；�

��� � <�a<�� 支持输出完成中断。�

�

 使用示例 

�

�
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6.20.14   CAMTABLE：设定电子凸轮数据表指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：CAMTABLE  (S1)  (S2)  (S3)  (S4)  (S5) 步长 11 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� � 9� � �

6�� ',17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� � 9� � √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� � 9� � �

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� � 9� � √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� 6'� &� � 9� � �

 操作数说明 

S1: �凸轮的角度表起始元件：凸轮的角度（0°~360°），表

格数值位置要连续，并且按照升序排列。最大可以设置 360 个

数组。单位：度。 

S2: �凸轮对应的数值表起始元件：对应 S1的每个表值的脉冲

位置。32位双字元件。 

S3: �凸轮曲线表的数据个数。 

S4: �凸轮的周长：凸轮编码器一周的脉冲个数。�

S5: �凸轮的曲线编号：1~4，可以设置 4个电子凸轮曲线。 

 功能说明 

产生一个电子凸轮的曲线表，表的点数可设，最大 360

个。 

 注意事项 

1.  应该用上升沿能流来驱动 CAMTABLE 表格，因为赋值只需

要一次即可； 

2.  数据表格可以生成四个，同时可以有 4个凸轮数据表； 

 

 使用示例 

�

�

�
�
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6.20.15   CAMBOX：电子凸轮指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志  进位标志   借位标志 

指令列表：CAMBOX  (S1)  (D1)  (D2)  (D3)  (D4) 步长 9 
操作数 类型 适用软元件 变址 

6�� ,17� 常数� � <� � � � � '� 6'� &� � 9� � √�

'�� %22/� ;� <� � � � � � � � &� � � � √�

'�� %22/� � <� � � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � <� 0� � � � � � � � � � � �
'�� %22/� � ;� � � � � � � � � � � � �

�

 操作数说明 

S1 � 选择要执行的凸轮曲线，参见 &$07$%/( 指令。�

D1� � 凸轮的输入轴：;�a;� 或者 <�a<�，或者单相、

双相计数器；&���a&���。�

D2 � 凸轮的输出轴：� <�a<�；�

D3� � 凸轮的输出轴方向；<�a<�；�

D4� � 凸轮的同步信号：;�a;��

 功能说明 

��� 按照已有的凸轮曲线运行电子凸轮，能流有效后持

续按照凸轮数据表中的数据运行，同步信号表示等待

有同步信号后开始从 7DEOH� 开始运行。如果没有同步

信号凸轮会报错误。�

�

 注意事项 

�．电子凸轮同时只能执行一条；�

�．电子凸轮的主轴如果是 & 计数器，则必须有 KFQW
指令来驱动这些计数器才可以。�

 使用示例 

�
�
�
�
�
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6.21   数据处理指令 

6.21.1   MEAN：平均值指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：MEAN  (S1)  (D)  (S2) 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� 常数� .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� � 5� √�

'� ,17� � � .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� � '� 6'� &� � � 5� √�

6�� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．将 S1开始的 S2个 16 位数据的平均值保存到 D中，

余数舍去。�

 使用示例 

/'� � 0��
0($1� � '�� � � '��� � � ��

当 0� 21 时，求 '� 开始的 � 个单元数据的平均值�
保存在 '�� 中。当 '� ��，'� ��，'� ��，'� ���
时，'�� ��。

6.21.2   WTOB：字节单位的数据分离指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：WTOB  (S1)  (D)  (S2) 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� � 5� √�

'� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．将 S1开始的S2/2个软元件中保存的 16位数据分离成 S2个字节，保存到以 D开始的 S2个软元件的低字节中，高字

节清零。 
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�Q��

�Q��

…

�高字节������������������������低字节

��高字节������������������������低字节

��高字节�������������������������低字节

……

��

��

Q��※

E��������������������E���E��������������������E�

����+�������������������������高字节

����+������������������������低字节

����+�������������������������高字节

����+�������������������������低字节



第六章� � 应用指令说明� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

6.21.3   BTOW：字节单位的数据组合指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：BTOW  (S1)  (D)  (S2) 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� � 5� √�

'� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � � 5� √�

�
 操作数说明 

S1：源操作数 ��

S2：源操作数 ��

D：目的操作数�

 功能说明 

�．将 S1 开始的 S2 个 16 位数据的低字节(8 位)结合在一起后的 16 位数据，保存到以 D开始的 S2个软元件中。结合源

的 16位数据的高字节(S1以后)的高字节（8位）被忽略。 

E������������E����E������������������������������E�

�����������������������第�个字节的数据

�����������������������第�个字节的数据

�����������������������第�个字节的数据

�����������������������第Q个字节的数据

n个
字节

�Q��

…
��

��

��

…

��

��

…

忽略高字节。

���第�个字节����������������第�个字节

���第�个字节����������������第�个字节

���第Q��个字节����������������第Q个字节

E��������������������E���E��������������������E�

…

Q��※

D  .S  .

�．S2为奇数时，最后结合的低字节清零。 

n=5时

E��������������������E���E��������������������E�E��������������������E���E��������������������E�

$%+�����������������������������+

&'+�����������������������������+

()+������������������������������+

&'+���������������������������$+

��

��

��

��

��

忽略高字节。

���+������������������������������+

���+������������������������������+

��$+������������������������������+

$%+�����������������������������+��

��

��

Q �时为

“+��”

D  .S  .

 

�．S2＝0时，指令不执行。 

�．源操作数和目的操作数不能重叠。�

 使用示例 

/'� � 0��
%72:� � '�� � � '��� � � ��

当 0� 21 时，将 '�� 开始的 � 个单元数据结合生成 � 个单元数据，保存在 '�� 开始的 � 个单元中。当 '� �[����'� �[����
'� �[����'� �[����'� �[����'� �[�� 时，'�� �[�����'�� �[�����'�� �[���。�

�
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6.21.4   UNI：16位数据的 4 位结合指令 

梯形图： 
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6.21.5   DIS：16 位数据的 4 位分离指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：DIS  (S1)  (D)  (S2) 步长 7 

操作数 类型 适用软元件 变址 
6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� � 5� √�

6�� ,17� � � � � � � � '� 6'� &� 7� � 5� √�

'� ,17� 常数� � � � � � � '� � � � � 5� √�
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6.21.6   ANS：信号报警器置位指令 

梯形图： 

 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志 进位标志 借位标志 

指令列表：ANS  (S1)  (S2)  (D) 步长 7 

操作ᬀ

������77 7

7

77

7

77

7

777 777  7 7
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6.22   其他指令 

6.22.1   RND：产生随机数指令 

梯形图： 

 
 

适用机型 MC280 

影响标志位 零标志位 

指令列表：RND （D） 步长 3 
操作数 类型 适用软元件 变址 

'� :25'� � .Q;� .Q<� .Q0� .Q6� .Q/0� .Q60� '� 6'� &� 7� � =� 5� √�

�
 操作数说明 

D：保存随机数的软元件其实编号。�

 功能说明 

�．产生 �²����� 的伪随机数，将其数值作为随机数

保存在 ' 单元中；若产生的随机数为 �，置零标志位

（60���）。�

 使用示例 

 
/'� � ;��
51'�'��

当 0� 21 时，产生随机数，保存在 '�，'� �����。�

6.22.2   DUTY：产生定时脉冲指令 

梯形图： 

 
 

适用机型 MC280 

影响标志位   

指令列表：DUTY （S1）  （S2）  （D） 步长 7

অݳѝ

��

类型 适用软元件

�60 7& 7

 

Ĝ

5

�60 7& 7

 

��7

 操作数说明

耕����˄

耕����˄

'

˖

 

功能说明

ˊ
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编程图元 图形表达 具体说明 

转移符�  

 

代表转移，可内置使下一个步进有效的转移条件（内置梯形图）。用户可以自

己定义其中的代码，达到转移条件时与转移符连接的下一个 6 软元件状态置位，

进入下一步进状态。转移符必须连接在步进符之间 

跳转符�  
 

跳转符，连接在转移符之后，达到转移条件时能使指定的 6 元件为 21。用于

步进状态的循环或跳转 

重置符�  
 

重置符，连接在转移符之后，达到转移条件时能使指定的 6 元件为 2))。用于

顺序功能图程序段的结束 

选择分支符�  
连接在步进符之后，分别代表多个相互独立的转移条件，当达到其中任何一个

转移条件时，即结束上一步进状态，进入该转移条件下对应的步进分支。用于

选择多个步进分支中的一个，选择一个分支后其它分支则不会再选中 

选择汇合符�  

 

连接在选择分支汇合点，代表选择步进支路汇合。当达到其中一个支路的转移

条件时，即转移到下一步进状态 

并行分支符�  

 

连接在步进符之后，其后的多路分支共同等待同一个转移条件。当该转移条件

成立后，同时使后面的这些多个步进分支有效并执行 

并行汇合符�  

 

连接在并行分支汇合点，转移条件代表了各个分支的结束条件之和。多个并行

步进分支都执行完毕，满足转移条件后，才能使后面的一个步进状态生效 

梯形图块�  
 

梯形图块用于表示顺序控制图流程以外的梯形图指令，可以用于起始步进的启

动及通用操作 

�

 编程图元连接规则 

１． 初始步进符不能前接其它图元，后接图元必须是转移符，也可不参与连接。�

错误示例� 正确示例�

� � � � � �
�

２． 梯形图块不与任何其它图元相连接。�

错误示例� 正确示例�

� � �
�

�

３． 与普通步进符直接相连的图元必须是转移符、分支符或汇合符，普通步进符在图中不可孤立存在。�

错误示例� 正确示例�
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� � �
� � � � �

�

４． 重置符和跳转符应前接转移符、分支符或汇合符，不能后接其它元件。�

错误示例� 正确示例�

� � �

� � � � �
�

５．转移符和跳转符不可孤立存在。�

7.1.5   顺序功能图结构 

6)& 流程结构分为简单顺序结构、选择结构和并行结构三类。除此之外，跳转也是选择结构的一种。�

 简单顺序结构 

如下图为简单顺序结构及其梯形图表示的示例。�

� �

在简单顺序结构中，当步进转移条件满足时，由前一个步进状态顺序转移到下一个状态，其中无任何分支结构。最后一

个步进状态当转移条件满足时，退出顺序功能图程序段，或者转移到初始步进状态。�

��� 梯形图块�

梯形图块用于启动顺序功能图程序段，即设置初始步进符的 6 元件为 21，上图例程中采用上电启动的方式。�

梯形图块还用于非顺序功能图的其它通用程序段。�

��� 初始步进状态�

示例中由梯形图块来启动初始步进状态。6 元件范围 �～��。�
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��� 普通步进符�

用于顺序过程中的编程。6 元件范围 ��～���（0&��� 系列适用）或者是 ��～����（0&��� 系列适用）。�

��� 转移或重置�

示例程序最后一个转移符连接跳转符，跳转到初始步进状态。这是一种连续循环操作的流程。�

最后一个转移符也可以连接重置符，复位最后一个步进状态。重置之后，这一次简单顺序结构的流程操作就完成了，然

后等待下一次流程操作的开始。�

 选择分支结构 

选择分支结构示例如下图所示，左图为梯形图，右图为对应的顺序功能图。�

�

�

�

��� 选择分支�

根据各分支转移条件，选择激活相应支路上的步进状态。用户必须确保分支中的转移条件互斥，否则将导致多个分支的

内容被执行。因此选择结构在流程运行时，一次只能选择一个分支。如上图程序所示，第 1� 行程序中，6��、6�� 两个

步进状态分别由 0��、0�� 作为转移条件，当保证 0��、0�� 不会同时置位时，6�� 和 6�� 就只能是二者选其一。�

��� 选择汇合�

选择分支汇合符处，所有的分支都连接到同一个步进状态，转移条件各自独立。如上图程序所示，第 1� 行中 6�� 步进

状态的转移条件是 7�� 计时时间到；而第 1� 行中 6�� 步进状态的转移条件是 7�� 计时时间到。转移结果都是进入到下

一个步进状态 6��。�
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并行分支结构 

并行结构示例如下图所示，左图为梯形图，右图为对应的顺序功能图。�

�
�

�

��� 并行分支�

当并行分支结构的转移条件满足时，并行分支结构下接的各步进状态同时激活。这也是一种常见的顺控结构，即在一定

条件下，将并行地启动处理多项工序。如梯形图中 1� 行程序所示，0�� 为转移条件，当 0�� 置位，则 6�� 和 6�� 步进

状态同时有效。�

��� 并行汇合�

当并行汇合结构的转移条件满足时，将会使并行分支结构上接的各步进状态同时失效，转移到后续步进状态。如图 1�
行程序所示，当处在 6�� 和 6�� 步进状态下，0�� 置位时，即转移到 6�� 步进状态，结束 6�� 和 6�� 步进状态。�

并行汇合的转移条件要保证汇合之前进行处理的各项独立步骤能全部完成，然后才能进行转移。�

�

 跳转 

跳转结构常用于以下用途：跨越部分步进状态；循环；返回起始步进状态或某一普通步进状态；转移到其它流程。�

��� 跨越部分步进状态�

一个流程中，根据一定的转移条件，当不需要顺序执行时，可以采用跳转符转移到需要的步进状态，跨越部分步进状态。�

如下为示例图。左边为梯形图，右边为对应的顺序功能图。�

�

�

�
在顺序功能图中，采用 6�� 跳转符表示跳转，6�� 步进状态被跨越。跳转之前实际上是选择分支结构。�

在梯形图中，第 1� 行的第二支路就是跳转指令。跳转指令采用的是 287 线圈的形式，而不是顺序转移的 6(7 指令形

式。在 6� 步进状态运行时，当 0� 为 21，则实现跳转，跨越到 6�� 状态。�

��� 循环�

一个流程中，根据一定的转移条件，需要在部分或全部步进状态间循环时，采用跳转符实现循环的功能。在这段流程最

后的转移时，跳转到之前的普通步进符，实现部分步进状态循环功能；如果是跳转到初始步进符，则实现全部步进状态

循环功能。�



���� 第七章� � 顺序功能图使用指南�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

如下为同时实现上述两种循环结构的示例程序，左图为梯形图，右图为对应的顺序功能图。�

�

�

在顺序功能图中，在 6�� 步进状态下，当其中一个转移条件满足时，跳转到 6��，重新运行 6�� 步进状态。在另一个转

移条件下，将跳转到 6� 初始步进状态，重新运行全部步进状态。�

在梯形图中，这两个循环的跳转都在第 1� 行中实现，可跳到跳转指令的 287 线圈。�

��� 在不同的独立流程间跳转�

0& 系列 3/& 顺序功能图程序中可以同时存在多个独立流程，支持在这些流程间的跳转。在一个独立流程中可以设置转

移条件，在该条件满足的时候，直接转移到另一个独立流程。可以跳转到另一个流程的初始步进状态，也可以转到普通

步进状态。�

 注意 

在多个流程之间跳转会增加了 3/& 程序的复杂性，必须谨慎对待。�
�
如下图为实现了从一个独立流程跳转到另一个流程的示例程序。左图为梯形图，右图为对应的顺序功能图。�

�

�

�
在顺序功能图中，在上面的流程 6�� 步进状态下，可根据转移条件跳转到 6�� 步进状态；而在下面的流程步进状态 6�
下，也可根据转移条件跳转到 6�� 步进状态。�
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在示例图中，可以看到这种跳转是基于选择分支结构的，因此在发生不同流程间的跳转时，发生跳转的那个流程中的步

进状态将全部无效。例如示例图中上面的流程 6�� 步进状态下，如果转移到了下面的流程 6�� 步进状态，则 6�� 将会置

2))，该独立流程所有的步进状态 6�、6��、6�� 都为 2))。�

7.1.6   顺序功能图程序的执行 

顺序功能图程序的执行过程与普通梯形图相同之处在于：两者都是连续地从上到下、自左及右地周期扫描。�

顺序功能图程序的执行过程与普通梯形图不同之处在于：顺序功能图的各步进状态会按顺序条件切换有效无效状态，相

应有效的步进状态的内部指令序列才会得到扫描执行，无效的步进状态内部指令则不会被扫描执行；而普通梯形图主程

序的全部程序行则在每次扫描周期中都会被经过和执行。�

如下图所示，右边的梯形图程序由左边的顺序功能图程序转换而来。当 6�� 步进状态有效时，7� 计时器会

被扫描并计时，在 7� 完成之前不会进入 6��、6�� 状态；在 0�� 为 2)) 时，不会进入 6��，它们的内部指令都不

会被扫描执行。�

�  
�
各 6 元件之间根据步进转移条件进行 21�2)) 切换，结果就导致上一步进状态转移到下一步进状态。在一个 6 元件由
21 跳转为 2)) 时，其内部指令的输出软元件会被复位或清零。请参见 5.3.1  STL：SFC 状态装载指令。�

 注意 

１．0& 系列 3/& 顺序功能图程序中一般都会同时包含有顺序功能图和梯形图块。梯形图块用于处理流程以外的事务，
包括启动顺序功能图的操作，不受任何 6 元件的控制。在每个扫描周期中，3/& 扫描到的这些梯形图块的程序行都会被
执行。�
２．由于 6 元件的状态变化会对步进状态内置指令产生影响，且上下步进状态切换也有一个过程，因此在进行顺序功能
图编程时对软件元件的操作和指令的使用有一些需要注意的事项。详细情况请参阅 7.4  顺序功能图编程注意事项。�
�

7.2   顺序功能图与梯形图的对应关系 

6)& 程序可用梯形图来表示。利用梯形图可以了解 6)& 程序结构的实际意义。�

在梯形图中，6)& 编程的各种图元符号都有对应的 6)& 指令，而对应的流程也是有特定结构的。�

7.2.1   STL 指令与步进状态 

在梯形图中是以 67/ 指令来启动一个步进状态的。每个步进状态都以 6 元件为标志。�

如下左图所示为一个简单顺序结构示例程序的梯形图程序。右图为该流程的 6)& 程序。�
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� �

梯形图中，6� 步进状态是从 67/ 状态装载指令开始。其后的 721 计时器语句为 6� 步进状态内部指令序列。一个步进

状态内部指令序列可以有多个语句，与普通梯形图程序基本一致，实际上就是一段相对完整的程序片段。�

初始步进状态与普通步进状态区别仅仅是选用 6 元件的范围不同。�

67/ 指令的详细说明请参阅 5.3.1  STL：SFC 状态装载指令。其中要注意的是步进状态由 21 到 2)) 跳变后的下一个扫

描周期，如果内置的 287、721、72)、3:0、+&17、3/6<、3/65、'+6&6、63'、'+6&,、'+6&5、'+6=、'+67、
'+63、%287 指令前的步进状态依然无效，则所对应的目的操作数将被清除；如果步进状态有效，且能流有效，则继

续相应的操作。�

 注意 

由于 3/& 是连续周期性扫描的，因此，当一个步进状态转移到下一步进状态时，原步进状态的那些内置语句要到下一次

扫描时才会受到 21 到 2)) 跳变的影响。请参阅 7.4.1  常见的编程错误。�
�

7.2.2   SFC 状态转移指令 

如上图所示，右图的转移符在左图梯形图中是用 6)& 状态转移指令实现的。�

转移条件是 6(7 语句前面的常开触点元件组合而成。常开触点元件是由内置语句或外部操作来控制的。�

当 6)& 状态转移指令能流有效时，将指定步进状态置为有效，同时使当前有效的步进状态置为失效，完成步进状态转移

的动作。�

7.2.3   RET 指令与 SFC 程序段 

如上图所示，右图的 6)& 程序，由 6� 初始步进符开始，经过 � 个普通步进符后再返回 6� 步进符。在梯形图中，6)& 程

序段落的结束必须是以 5(7 指令来标记的。�

5(7 指令只能用在主程序中。�

7.2.4   SFC 状态跳转指令、重置指令 

上图中，跳转符 6� 在梯形图中如 1� 行所示。采用 287 指令，实现了跳转。跳转可在同一流程中，也可以在不同独立

流程之间。�

如果采用了重置符 6��，在梯形图 1� 行则为 567 指令，实现对上一步进状态 6�� 的复位。�

7.2.5   SFC 选择分支、并行分支及汇合 

选择分支的梯形图示例请参阅 7.1.5  顺序功能图结构中的选择分支结构。�

并行分支的梯形图示例请参阅 7.1.5  顺序功能图结构中的并行分支结构。�

7.3   顺序功能图编程步骤 

��� 分析流程，确定程序流程结构�

程序流程结构可分为简单顺序结构、选择结构、并行结构，跳转也是选择结构的一种。采用 6)& 编程时，第一步要确定

是哪一种流程结构。比如单个对象连续通过前后顺序步骤完成操作，一般是简单顺序结构；有多个产品加工选项，各选

项参数不同，且不能同时加工的，则应该确定为选择结构；多个机械装置联合运行却又相对独立的，则可能是并行结构。�
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��� 确定主要步骤和主要转移条件，得出流程草图�

确定了流程结构，接下来是大体上确定主要步骤和主要转移条件。把流程结构划分为细化的操作过程，每个操作过程就

是步骤，而操作过程结束的重要标志则是转移条件。这样就能得到流程的草图。�

��� 根据流程草图做出 6)& 顺序功能图�

打开 ;B%XLOGHU 编程软件的 6)& 编程界面，将流程草图变为 6)& 顺序功能图。此时已经能够得到可执行的 3/& 程序，

只是程序有待完善。�

��� 做出输入输出点表，确定各步骤操作对象及实际转移条件�

输入点多为转移条件，输出点多为操作对象。根据点表，还可以进一步修正顺序功能图。�

��� 步骤和转移条件的输入�

在 6)& 编程界面中，使用鼠标右键点击 6)& 图元，可以弹出相应的右键菜单，选择内置梯形图选项，可以打开该图元

的内置梯形图编辑工作区，输入梯形图程序及条件。�

��� 编写梯形图程序块�

不要忘记在程序中编写一些通用处理功能的梯形图程序块，比如顺序流程的启动，还有停机、报警等等通用的操作。这

些都需要放在梯形图块中。�

 注意 

启动停机操作关系到人身和设备安全。要考虑到 6)& 编程的特殊性，停机时尽可能把全部该停止运行的输出关闭。�

7.4   顺序功能图编程注意事项 

由于 67/ 语句具有一些特点，且 3/& 是按语句顺序周期性扫描的，因此 6)& 编程有几个比较重要的注意事项。�

7.4.1   常见的编程错误 

�、 重用步过状态符�

�、 初始步进符不为 6��6���

�、 没有使用结束语句 5(7�

�、 没有注意步进状态由 21 到 2)) 跳变时某些内置指令操作数会被清零�

�、 步进符后直接接转移或跳转语句�

�、 转移条件后再分支路�

�、 常开常闭触点与输出线圈使用错误�

�、 在相邻的步进状态重复使用软元件�

�、 软元件未能互锁�

��、 跳转与转移混用�

��、 选择分支转移处为并行分支汇合结构导致无法结束流程�

 错误的具体描述如下： 

�

��� 重用步进状态符�

在同一个 3/& 程序中，用于顺序控制编程的每一个步进状态符都是对应于一个唯一的 6 元件的，不可重用。�

在采用梯形图输入时必须注意这个要求。�

�

��� 初始步进符不为 6��6���

6)& 程序必须从初始步进符 6��6�� 开始�不能直接进入普通步进符 6�� 开始。�

��� 没有使用结束语句 5(7�

6)& 程序段最后必须加上 5(7 结束语句。�
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��� 没有注意步进状态由 21 到 2)) 跳变时某些内置指令操作数会被清零�

步进状态由 21 到 2)) 跳变时，内置的 287、721、72)、3:0、+&17、3/6<、3/65、'+6&6、63'、'+6&,、
'+6&5、'+6=、'+67、'+63、%287 所对应的目的操作数将被清除。�

��� 步进符后直接接转移或跳转语句�

转移或跳转语句之必须接条件。如以下左图程序将不能通过编译，必须在转移语句之前加上必要的条件。�

应该修改为右图程序，可正确编译。�

� �
�

��� 转移条件后再分支路�

转移条件后不可再分出带条件的支路。如以下左图程序将不能通过编译，因为 0� 已经成为了转移条件，其后不能再分

支。�

应该修改为右图程序，可正确编译。�

� �

�

��� 常开常闭触点与输出线圈使用错误�

当一个支路里使用了常开或常闭触点指令后，其后的支路里面的输出线圈不能直接连接到内部母线上，否则不能通过编

译，如下左图所示。将支路顺序修改为右图所示，则可通过编译。�

� �
�

��� 在相邻的步进状态重复使用软元件�

3/& 执行程序时是按指令顺序循环扫描的。当从上一步进状态转移到下一步进状态时，上一步进状态内的指令序列刚扫

描结束，下一步进状态指令序列也已经开通扫描，形成控制输出。�

根据上述分析可知，67/ 指令在由 21 变为 2)) 时，虽然会复位其内部的一些元件（见 5.3.1  STL：SFC 状态装载指令），

但这个复位操作只能在下一次扫描周期时进行。在步进状态转移的瞬间，上一步进状态内部元件仍然保持原有数据和状

态直到下一次扫描经过该步进状态。�

如下图所示，上下两个相联的步进状态中同时使用了 7� 计时器。当步进状态由 6� 转向 6�� 时，7� 元件会保持计数值

和接通状态。6�� 步进状态因此不能按照用户最初的设计来执行计时操作，而是直接进入下面的 6�� 和 6�� 步进状态。

因此，在不同的步进状态中，编程软元件虽然可以重复使用，但是最好不要用在相邻的步进状态中，否则可能会造成意

外的结果。�
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�
�

��� 软元件未能互锁�

在 6)& 编程中，有些软元件之间可能因为步进状态转移时的特殊情况而出现矛盾。此时需要对其进行互锁。�

例如下图的正反顺序操作程序示例。<� 和 <� 分别是设备运行正向和反向控制输出。;� 为正向操作，;� 为反向操作，

;� 为停止按钮。要求 <� 和 <� 互锁，即不能同时为 21。然而在该例程中，当设备正向运行时，接通 ;� 使 6� 步进状

态转移到 6�� 步进状态的时刻，<� 和 <� 同时为 21 且时间为一个程序扫描周期。�

� �

�

�
因此，程序中应该增加互锁的语句。如下为示例，在上图程序中 <� 输出线圈前增加 <� 的常闭触点以作为互锁。�

� �
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�

���� 跳转与转移混用�

跳转多是应用在不同流程、不相邻步进状态之间切换。转移则是相邻步进状态之间切换的操作。如果将应该使用跳转的

地方由 287 线圈改为 6(7 语句，或者在应该使用转移的地方把 6(7 语句改为 287 线圈，则都不能通过编译。�

���� 选择分支转移处为并行分支汇合结构导致无法结束流程�

选择分支是多选一的流程，如果其中混合了并行分支，则可能会发生导致选择分支运行无法结束的流程错误。如下图所

示。左图程序中，流程 � 在执行到步进状态 6�� 时，由于转移条件为并行分支，而此刻系统不会再运行流程 �，导致该

处转移条件永远无法实现，从而出现流程错误。�

流程�流程�

修改

执行同样的操作

空步进状态

并行结构使流程�无法结束。

�
�
修改方法如右图所示，增加步进状态 6��，功能与 6�� 完全一致；增加 6�� 空步进状态，仅作为编程结构要素，没有实

质操作。6��、6��、6�� 的转移条件需要编程者设计，比如都采用原 6�� 的转移条件即可。�

7.4.2   编程技巧 

��� 巧用空步进状态�

一些有语法问题的分支设计，需要采用空步进状态来解决分支难题。所谓的空步进状态，就是在步进状态中没有安排有

实质内容的操作，直接等待进行转移。如下是一些示例。�

下面左图中，选择分支汇合后立即接上另一个选择分支，这是不能编译通过的。可按照右图来修改，增加一个空步进状

态。�

分支无法实现

修改

增加空步进状态

�
�
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下面左图中，选择分支后立即接上另一个并行也是不行的。可按照右图来修改，增加一个空步进状态即可。�

分支无法实现

修改

增加空步进状态

�
�
其它问题分支如并行汇合之后接并行分支、并行分支之后接选择分支，也可这种采用增加空步进状态的方式解决问题。�

��� 合并分支和转移条件�

一些看起来复杂的分支，实际上是设计时分析不当造成的，可以适当合并或简化。�

如下图，设计者先做了第一个选择分支，然后分别再做两个选择分支。实际上只需要采用一个四条支路的选择分支即可，

原设计的上下两级转移符则合并为转移条件相与的一级转移符。�

修改

可合并的条件

将修改前的可
合并条件相与

�
�

��� 利用停电保持功能�

可用停电保持设置来保持 6 元件的值，在恢复上电后还可以从停电时的步进状态重新运行。�
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7.5   顺序功能图编程实例 

本节中各示例只能作为简明的顺序功能图编程示范案例，操作和条件是经过简化的。设备配置设计表达的是粗略的概念，

不能当作针对实际设备的设计，仅供学习参考。�

7.5.1   简单结构流程 

以下示例是一台工件托盘提升传送机。该传送机采用气缸提升装置和传送辊将工件托盘从一条传送带传送到另一条传送

带上去。如下图为传送带和工件托盘提升传送机俯视图。�

传送带 传送带

托盘进入 入口挡板

提升到位

左提升气缸

进入到位 提升机 传送辊
右提升气缸

提升机

传送到位

传送完成

行程开关

气缸/电磁阀 �

设备启动后，工件托盘沿左边的传送带传送到提升传送机入口，触动“托盘进入行程开关”。当整个传送机上没有工件

托盘传送时，入口挡板下降，将工件托盘输送进入提升传送机。等到工件托盘完全进入左边的提升机，触动“进入到位

行程开关”，则提升气缸动作，提升机升起，到位后会触动� “提升到位行程开关”。传送辊电动机在提升到位后启动，

将工件托盘传送到右边的提升机，到位后会触动“传送到位行程开关”，之后提升机气缸动作，提升机下降。工件托盘

落到右边传送带上，被带离提升机。当传送完成行程开关复位时，一个完整的提㴷ⴀ与㤀

一个完整的提㴷ⴀ与㆙耓㄀完整的提㴷ⴀ与ㄧ
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如下为顺序功能图程序，以及对照的梯形图程序。�

启动停止控制程序段

起始空操作步

;�作为转移条件；且6���6��为限制条件，防止第二块托盘在流程未完成时进入

放下入口挡板，托盘进入到位;�，延时�秒

延时�秒到，进入下一步

提升汽缸<�、<�动作，提升到位;�计时���秒

���秒到，下一步

启动传送辊<�

传送到位;�，下一步

左右提升机下降，传送辊停止

;�复位，开始新的流程

�
�

� �
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� � � �
�

7.5.2   选择结构 

以下示例是一个物料混合加工工序流程。通过这个流程，可以生产 $、% 两种品种的产品。如下图为生产装置示意图。�
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如下为输入点输出点表。�

序号 点地址 监控对象  序号 点地址 监控对象 

�� ;�� 去离子水阀开状态� ��� ;��� 排料阀开状态�

�� ;�� 去离子水阀关状态� ��� ;��� 排料阀关状态�

�� ;�� 主原料阀开状态� ��� <�� 去离子水电磁阀�

�� ;�� 主原料阀关状态� ��� <�� 主原料电磁阀�

�� ;�� $ 辅料阀开状态� ��� <�� $ 辅料电磁阀�

�� ;�� $ 辅料阀关状态� ��� <�� % 辅料电磁阀�

�� ;�� % 辅料阀开状态� ��� <�� 排料电磁阀�

�� ;�� % 辅料阀关状态� ��� <�� 搅拌电机接触器�

�� ;��� 搅拌电机运行状态� � � �

可见这是一个选择结构的流程，生产产品时，只能从 $ 或 % 中选择一种。生产完毕后才可能切换品种。同时，流程中还

有一个选择和跳转的结构，即清洗步骤。�

如下为顺序功能图程序，以及对照的梯形图程序。�

启动停止程序段

初始步骤

当上下批次一致时，
直接进入下一流程。

当发现上下批次产品不
同时，进入清洗流程

选$的转移支路 选%的转移支路

加主原料

搅拌步骤

��分钟到时

排料步骤

排料完成

本批次品种保存程序

直接进入下一次生产流程

清洗�分钟到时

�
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�
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�

�
�

7.5.3   并行结构 

以下示例是一个瓶装产品包装机。该包装机是将瓶装产品加上封盖，然后贴上产品标签。在这过程中，对瓶盖和标签进

行检测，检测到有问题的产品则通过后一步剔除装置来剔除，正品可直接送下道工序。如果上道工序没有瓶子送过来，

则相关的加盖、贴标工序都不动作。三道工序同时进行，转盘一次走一个工位。如下图为生产装置示意图。�
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瓶盖

瓶装产品

加盖气缸<� 加盖回程完毕;��

加盖行程到位;�

包装机转盘

转盘旋转方向

贴标行程到位;�

贴标回程完毕;��

贴标气缸<�

剔除回程完毕;��

剔除行程到位;�
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启动停止程序段

初始步骤

检测到;�上升沿则转移

加盖流程

转移条件

加盖操作

对正品进行
标记（0�）

无瓶跳转

并行流程汇合

顺序传递各流程正
品标记（0��0�）

对正品进行标
记（0�）

次品跳转

贴标操作

0�正品标记

贴标流程 剔除流程

0�正品标记

正品跳转

次品剔除

复位0�次品标记

�
�

�
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第八章   高速输入功能使用指南 

本章详细讲述了高速输入功能的使用方法与注意事项，包括高速计数器和脉冲捕捉等功能。 

���� 高速计数器����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 高速计数器配置���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0& 系列小型 3/& 的内置高速计数器对比����������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������ 高速计数器与 60 辅助继电器的关系������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������ 高速计数器使用方法�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������0&��� 和 0&��� 系列中高速计数器的注意事项������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

���� 外部脉冲捕捉功能������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
���� 高速输入应用注意事项���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 短时间脉冲测量示例�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
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8.1   高速计数器 

8.1.1   高速计数器配置 

0& 系列小型 3/& 的内置高速计数器配置如下表所示。�

 高速计数器配置表 

输入点 
计数器 

X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 
最高频率 kHz 

MC280 MC200 MC100 

单相单

端计数

输入方

式�

计数器 &���� 增�减� � � � � � � �

����

���
计数器 &���� � 增�减� � � � � � �

计数器 &���� � � 增�减� � � � � �

���
计数器 &���� � � � 增�减� � � � �

计数器 &���� � � � � 增�减� � � �

计数器 &���� � � � � � 增�减� � �

计数器 &���� � � � � � � 增�减� �
��

计数器 &���� � � � � � � � 增�减�

计数器 &���� 增�减� � 复位� � � � � �

���
计数器 &���� � � � 增�减� � 复位� � �

计数器 &���� 增�减� � 复位� � � � 启动� �

计数器 &���� � � � 增�减� � 复位� � 启动�

单相增

减计数

输入方

式�

计数器 &���� 增� 减� � � � � � �

����

���

计数器 &���� 增� 减� 复位� � � � � � ���

计数器 &���� � � � 增� 减� � � � ��

计数器 &���� � � � 增� 减� 复位� � �

���计数器 &���� 增� 减� 复位� � � � 启动� �

计数器 &���� � � � 增� 减� 复位� � 启动�

双相计

数输入

方式�

计数器 &���� $ 相� % 相� � � � � � �

���

���

计数器 &���� � � $ 相� % 相� � � � �

��计数器 &���� � � � � $ 相� % 相� � �

计数器 &���� � � � � � � $ 相� % 相�

计数器 &���� $ 相� % 相� 复位� � � � � �

��
计数器 &���� � � � $ 相� % 相� 复位� � �

计数器 &���� $ 相� % 相� 复位� � � � 启动� �

计数器 &���� � � � $ 相� % 相� 复位� � 启动�

计数器 &����
�;�� 复位��

$ 相� % 相� � � � � � �

��

计数器 &����
�;�� 复位��

� � $ 相� % 相� � � � �

计数器 &����
�;�� 复位��

� � � � $ 相� % 相� � �

计数器 &����
�;�� 复位��

� � � � � � $ 相� % 相�

�
高速计数器按上表所示的方式，根据特定的输入执行动作，根据中断处理高速动作，计数的动作与 3/& 的扫描周期无关。�

这类计数器是 �� 位的增计数型�减计数型的计数器，根据不同的增计数�减计数切换的方法，可划分为以下四种类型：�

计数方式 计数动作 

单相单端计数输入 根据 60���～60���、60���～60��� 的 21�2)) 分别对应 &���～&���、&���～&��� 作减计数�增计数�

单相增减计数输入 
对应于增计数输入或减计数输入的动作，计数器 &���～&���、&��� 自动的增�减计数，通过 60���～60���、
60��� 可以知道对应计数器当前的计数方向，60 元件 2)) 时为增计数，21 时为减计数�
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计数方式 计数动作 

双相计数输入 

60���～60��� 设置为 2)) 时，计数器 &���～&���、&���～&��� 根据双相输入做自动的普通增减计数，

通过 60���～60���、60���～60��� 可知对应计数器当前的计数方向，60 元件 2)) 时为增计数，21 时

为减计数。计数方向定义如下：� �

A

B

+1 +1 -1-1

OFF

ON

OFF

ON

�

时

�Ä

�È
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 四倍频切换用特殊辅助继电器编号 

种类 计数器号 四倍频设定 

双相计数输入�

&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����

 各型号 PLC 在四倍频切换特殊辅助继电器上使用的异同 

地址 名称 R/W MC200 MC100 MC280 

SM100 X0，X1 的 AB 相输入 1 倍/4 倍的切换 R/W √ √ √ 

SM101 X2，X3 的 AB 相输入 1 倍/4 倍的切换 R/W √ √ √ 

SM102 X3，X4 的 AB 相输入 1 倍/4 倍的切换 R/W   √ 

SM103 X4，X5 的 AB 相输入 1 倍/4 倍的切换 R/W   √ 

SM104 X6，X7 的 AB 相输入 1 倍/4 倍的切换 R/W   √ 

�

 计数方向监控用特殊辅助继电器编号 

种类 计数器号 增/减监视器 

单相增减计数输入�

&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����

双相计数输入�

&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
&���� 60����
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8.1.4   高速计数器使用方法 

 单相单端计数输入高速计数器的使用方法 

单相单端计数输入高速计数器的特点：脉冲输入只有在 2))→21 时计数，计数器的增减由对应的特殊辅助继电器 60
决定。动作示例如下所示：�

�
�
程序中触点的时序操作图：�

X11和X6为ON，X2变为ON，清除
C244的数据，同时复位触点

注：
１. 计数器输入端为X0；
２. 通过和高速指令DHSCS，DHSCR，DHSZ，DHSP和DHST可以产生与扫描周期无关的操作或控制。

X12由OFF→ON时，SM244变为
ON状态，C244减计数；

C244计数值到3，C244触点状态改变

X11为ON时，如果X6变为ON，C244开始计数；
X12为OFF，SM244为OFF，C244增计数

X10为ON，不管X11和X6状态如何，C244都被清除

&���触点

&���

60���

;��

;�

;��

;�

;��

;�

3

0
1

2
3

4
5

4
3

2
1

0
-1

-2
-3

-4
-5

-4

0

�
�

 单相增减计数输入高速计数器的使用方法 

单相增减计数输入高速计数器的特点：脉冲输入只有在 2))→21 时计数，计数器的增减分别由两输入点决定。对应的

特殊辅助继电器 60 为当前高速计数器的增减状态。�

动作示例如下所示：�

�
�
�
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程序中触点的时序操作图：�

X11和X7为ON，X5变为ON，清除
C250的数据，同时复位触点

注：
１. 计数器输入端为X3和X4；
２. 通过和高速指令DHSCS，DHSCR，DHSZ，DHSP和DHST可以产生与扫描周期无关的操作或控制。

X4由OFF→ON时，C250减计数；
SM250处于ON状态

C250计数值到3，C250触点状态改变

X11为ON时，如果X7变为ON，C250开始计数；
X3由OFF→ON，C250增计数；SM250处于OFF状态

X10为ON，不管X11和X7状态如何，C250都被清除

&���触点

&���

60���

;�

;�

;��

;�

;��

;�

3

0
1

2
3

4
5

4
3

2
1

0
-1

-2
-3

-4
-5

-4

0

�
�

 双相计数输入高速计数器的使用方法 

双相计数输入高速计数器的特点：脉冲输入只有在 2))→21 时计数，计数器的增减分别由两输入点的相位差决定。高

速计数器对应的特殊辅助继电器（60 元件）为当前高速计数器的增减状态。�

动作示例如下所示：�

�
�
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程序中触点的时序操作图：�

X11和X6为ON，X2变为ON，清除
C254的数据，同时复位触点

注：
１. 计数器输入端为X0和X1；
２. 通过和高速指令DHSCS，DHSCR，DHSZ，DHSP和DHST可以产生与扫描周期无关的操作或控制。

X0为ON，X1由ON→OFF时，C254
减计数；SM254处于ON状态

C254计数值到3，C254触点状态改变

X11为ON时，如果X6变为ON，C254开始计数；X0为ON，
X1由OFF→ON，C254增计数；SM254处于OFF状态

X10为ON，不管X11和X6状态如何，C254都被清除

&���触点

&���

60���

;�

;�

;��

;�

;��

;�

3

0
1

2
3

4
5

4
3

2
1

0
-1

-2
-3

-4
-5

-4

0

�
�

 双相四倍频计数输入高速计数器的使用方法 

双相四倍频计数输入高速计数器的特点：脉冲双输入在 2))→21、21→2)) 时均作计数，计数器的增减分别由两输入

点的相位差决定。高速计数器对应的特殊辅助继电器（60 元件）为当前高速计数器的增减状态。�

动作示例如下所示程序中触点的时序操作图：�

X11和X6为ON，X2变为ON，清除
C254的数据，同时复位触点

注：
１. 计数器输入端为X0和X1；
２. 通过和高速指令DHSCS，DHSCR，DHSZ，DHSP和DHST可以产生与扫描周期无关的操作或控制。

X0为ON，X1由ON→OFF时，C254
减计数；SM254处于ON状态

C254计数值到3，C254触点状态改变

X11为ON时，如果X6变为ON，C254开始计数；X0为ON，
X1由OFF→ON，C254增计数；SM254处于OFF状态

X10为ON，不管X11和X6状态如何，C254都被清除

&���触点

&���

60���

;��

;�

;��

;�

3

0
1

2
3

4
5

4
3

2
1

0
-1

-2
-3

-4
-5

-4

0

;�

;�
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8.1.5   MC200 和 MC100 系列中高速计数器的注意事项 

 高速计数器分类 

&���﹑&���﹑&��� 和 &��� 为硬件�软件兼用计数器，根据使用方式不同可能是硬件计数器，也可能是软件计数器。其

它高速计数器在任何场合均为软件计数器。�

 频率总和限制 

多个高速计数器（硬件计数器方式）同时使用的时候，或高速计数器（硬件计数器方式）同 63' 指令一同使用的时候，

输入频率总和不能超过 ��N+]�0&��� 总频率不超过 ��N+]��

多个软件高速计数器或高速计数器和 63' 同时使用的情况下，总计输入频率数为下表所示：�

使用条件 总计输入频率数 

'+6&6，'+6&5，'+6&,，'+6=，'+63，'+67 都没使用� ≤��N+]� � � �0&���≤��N+]��

'+6&6，'+6&5，'+6&,，'+63，'+67 有使用� ≤��N+]�

'+6= 有使用� ≤��N+]�

�
 硬件计数器最高频率限制 

硬件计数器只可能有四个：&���﹑&���﹑&��� 和 &���。其中：�

 &���，&���，&��� 为单相计数器，最高计数频率 ��N+]。�

 &��� 为双相计数器，最高计数频率 ��N+]。�

 软件计数器限制 

当高速计数器用在 '+6&6，'+6&5，'+6&,，'+63，'+67 指令中，都以软件计数器模式工作。正常工作输入的频率，

单相计数器最高 ��N+]，双相计数器最高 �N+]。�

高速计数器在 '+6= 指令中，正常工作输入的频率，单相计数器最高 �N+]，双相计数器最高 �N+]。�

8.2   外部脉冲捕捉功能 

支持外部脉冲捕捉功能的硬件输入点为 ;�～;�。所对应的 60 软元件表如下：�

输入硬件端口 软元件 SM 
;�� 60���
;�� 60���
;�� 60���
;�� 60���
;�� 60���
;�� 60���
;�� 60���
;�� 60���

�

 注意 

�．外部输入点的由 2))→21 时，对应端口的 60 软元件置为 21。�
�．在用户程序开始时 60��～60�� 被清除。端口上有 +&17 高速计算器驱动指令和 63' 测频指令，端口的脉冲捕捉无
效，其它情况都有效。�
�．使用脉冲捕捉时，仍然须遵守各 3/& 系列对输入脉冲频率的总和的限制，否则可能出现异常。�
�．在相同的输入点上使用 +&17 对应的高速计数器或 63' 指令，不管指令是否有效，脉冲捕捉在第一扫描周期之后都
无效。�
�．对 ;�a;� 脉冲的总输入数在硬件方式（脉冲捕捉，63' 指令，+&17 且没有调整比较指令时）时不超过 ��N，软件
处理（在驱动了的高速计算器中使用 '+6&6，'+$&,，'+63，'+67 指令）时不超过 ��N。�
�
�
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8.3   高速输入应用注意事项 

输入点 ;�～;� 在高速计数器、63' 测频指令、脉冲捕捉、外部中断等功能中作为输入信号。由于多项不同的功能可能

会使用同一个或多个的输入点，因此不能同时使用这些功能。在对 3/& 编程时，每一个输入点所对应的多项功能中只能

采用其中 � 项。在用户程序中如果出现重复使用 ;�～;� 输入点的情况时，用户程序将不能被编译通过。�

下表标明了输入点 ;�～;� 在高速计数器、63' 测频指令、脉冲捕捉、外部中断等多项功能中的作用。�

输入点 

计数器 
X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 

最高频率 kHz 

MC280 
MC200 
MC100 

单相单

端计数

输入方

式�

计数器&���� 增�减� � � � � � � �

����

���
计数器&���� � 增�减� � � � � � �

计数器&���� � � 增�减� � � � � �

���
计数器&���� � � � 增�减� � � � �

计数器&���� � � � � 增�减� � � �

计数器&���� � � � � � 增�减� � �

计数器&���� � � � � � � 增�减� �
��

计数器&���� � � � � � � � 增�减�

计数器&���� 增�减� � 复位� � � � � �

���
计数器&���� � � � 增�减� � 复位� � �

计数器&���� 增�减� � 复位� � � � 启动� �

计数器&���� � � � 增�减� � 复位� � 启动�

单相增

减计数

输入方

式�

计数器&���� 增� 减� � � � � � �

����

���

计数器&���� 增� 减� 复位� � � � � � ���

计数器&���� � � � 增� 减� � � � ��

计数器&���� � � � 增� 减� 复位� � �

���计数器&���� 增� 减� 复位� � � � 启动� �

计数器&���� � � � 增� 减� 复位� � 启动�

双相计

数输入

方式�

计数器&���� $ 相� % 相� � � � � � �

���

���

计数器&���� � � $ 相� % 相� � � � �

��计数器&���� � � � � $ 相�

相

��  �&������

�

�������⴨ �⴨ �&���

� �
⴨ �⴨ �

��
�

�
��

�
�

&

�

�

�

�

����⴨

�

⴨

�
�

��&��
���

⴨
�

⴨
�

�

�

��⴨

� �

⴨&

�

�

�

� ����⴨

�⴨ ��

�⴨

�

&�����
���⴨

�

⴨

�

������

�
&������

���

�⴨
�

⴨
�

���&���

�� ���

����

⴨�

⴨
�

�

&

�

�

�

�

� ���

������⴨�

�

⴨�

⴨⴨

�

⴨�⴨�⴨�⴨�⴨�⴨�⴨�� ��

�

�⴨

�

⴨�⴨�⴨�⴨�⴨�⴨�⴨�����⴨�

⴨

⴨�

�

�

�

�

�

�

�

�

��

�

�

�

�

�

�

�

�

�
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相关元件如下表：�

� 名称� 功能� 属性� 范围�

60���
高速环形计数

器使能标志位�

���PV 单位，�� 位�

置位：高速环形计数器开始计数�

清零：高速环形计数器停止计数�

5�:� �

6'���
高速环形计数

器�

�������（���PV 单位��� 位）� 递增动作的环

形计数器。从 60�� 被置位后的下一个运算

周期，对 ���P 时钟进行增计数。计数值超

过 ����� 时，再次从零开始。�

其误差决定于单条指令执行的时间。�

5�:� ��������

使用高速环形计数器之前，必须对 6'�� 进行复位。�

�

下面是一个测量脉冲宽度的例子，将需要测量的信号接到 ;� 和 ;� 端子上。并将 ;� 和 ;� 的中断优化级设置为高。�

下列程序中 '��� 指示测量的脉冲的宽度（单位 ���PV）�

主程序：�

�
;� 的上升沿中断�

�
;� 的下降沿中断。�
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第九章   中断程序使用指南 

本章详细讲述了各种中断的机理、处理过程与使用方法。�

�

���� 理解中断程序������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 中断事件的处理过程�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 使用定时中断������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 使用外部中断������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 使用高速计数器中断�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 使用 372 输出完成中断��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
���� 使用电源失电中断������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
���� 使用串口中断��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������
�
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9.1   理解中断程序 

当中断事件发生时，正常扫描周期将被打断，中断程序将被优先调用执行，这就是中断处理机制。对于时效性要求高、

事件触发型的控制任务，用户常常需要采用这种特殊的系统处理机制。�

系统为用户提供了多种可编程的中断资源，每种中断资源都会触发一类中断事件，每类中断事件都被独立编号。�

为处理特定的中断事件，用户必须编写相应的处理程序，即中断程序，是构成用户程序的独立的程序体。�

每一个中断程序必须指定一个中断事件编号，这样用户中断程序和指定了事件编号的中断事件就建立了一一对应的关

系。当该类中断事件的中断请求被响应时，系统根据中断事件编号调用相应的用户中断程序。�

以下是 0& 系列小型 3/& 提供的中断资源列表：�

中断事

件编号 
对应中断事件 中断使能控制 SM  

 

中断事

件编号 
对应中断事件 中断使能控制 SM  

�ƒB�3c0�{�¼
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9.2   中断事件的处理过程 

�．当某一中断事件发生，且该中断事件已被使能，该中断事件编号将被加入到中断请求队列记录中，中断请求队列是

一个深度为 � 的先入先出队列。�

�．系统处理中断请求：�

��� 系统检测到中断请求队列不为空时，系统打断正常的用户程序的执行流程。�

��� 系统查询中断请求队列的队首记录，队首记录着最先发生的中断事件的编号，该中断事件编号所对应的用户中断

程序将被调用执行。�

��� 当对应的中断程序被执行完毕时（执行了中断返回指令），该中断请求被处理完毕，请求队列的队首记录将被从队

列中删除，请求队列中次先记录变为队首记录，后续的记录也将向前移动一个位置。�

��� 系统再次检测到中断请求队列是否为空，不为空的话，从头循环执行以上步骤，直至中断请求队列为空。�

��� 当中断请求队列为空时，系统回到被打断的主程序的执行流程继续执行。�

�．系统一次只处理一个中断请求，如系统正处理某一中断请求，新近发生的中断事件不会被立即响应，但将被记录到

中断请求队列的队尾，等待系统处理完之前的中断请求后，再处理该中断请求。�

�．当中断请求队列中的记录数达到 � 时，系统将自动屏蔽新的中断事件，新的中断事件不能加入中断队列。直至中断

请求队列中所有请求被处理完毕，而且被打断的主程序也被执行完毕，系统才解除屏蔽。�

 注意 

�．中断程序时间不应过长，否则将导致其它中断事件被屏蔽（中断请求丢失），系统扫描时间过长，主程序的执行效率
低下等异常情况。�
�．中断程序中禁止调用其他用户子程序。�
�．要想在中断中立即刷新 ,�2，请使用立即刷新指令（5()），注意 5() 执行时间跟所要刷新 ,�2 点数有关。�
�．要使某类中断事件产生中断请求，应确保中断请求所属的中断事件标志应被使能（每类中断事件使能�禁止控制，都
有相关的 60 元件。如要使能某类中断事件，应将相应的 60 元件置为 21）且全局中断使能标志是被打开的。�
�．如产生了相应的中断请求，但用户程序中没有所对应的中断程序与之对应，系统也将响应该中断请求，但只做空操

作。�
�

9.3   使用定时中断 

 定时中断的说明 

定时中断是按照设定的定时值，系统定时地产生的中断事件。�

定时中断程序主要应用于要求定时处理，且要求系统及时处理的场合，如定时采样模拟输入量、定时按一定波型刷新模

拟输出量。�

设定相应 6' 元件的值，可设定中断定时值，所设定时值的计时单位为毫秒（PV），当定时值小于等于设定值时，系统不

触发中断事件（中断定时值的最小设定值，推荐大于 �PV）。�

设定相应 60 元件 21�2)) 状态，可使能�禁止定时中断。开机时默认所有中断使能位为 2))。�

0& 系列 3/& 给用户提供了 � 个定时中断资源，如下所示：�

表9-1  定时中断资源一览表 

定时中断 中断事件号 定时设定值（SD） 使能控制（SM） 
�� ��� 6'��� 60���
�� ��� 6'��� 60���
�� ��� 6'��� 60���

�

 注意 

�．当禁止定时中断时，已加入中断队列中的定时中断仍被执行。�
�．当定时中断被禁止后再使能时，定时的计时将从零开始。�
�
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如果想在程序运行下，改变中断定时值的设定，建议按照如下步骤操作：先禁止定时中断，改变定时值的设定，再使能

该中断。�

 定时中断的使用示例 

该示例是利用定时中断 � 功能，一秒钟翻转 <� 输出一次，使 <� 产生定时闪烁的效果。�

�

１． 编写中断程序，写出定时到来，中断触发时的处理代码。�

�

 
�

�．为该中断程序指定对应的中断事件编号：�

�
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２． 在主程序中，编写设置定时中断和使能定时中断的代码。�

�

 
图9-1 

9.4   使用外部中断 

 外部中断说明 

外部中断和 3/& 的实际输入点有关，对外部的中断分为输入上升沿中断或输入下降沿中断。在用户程序中与外部事件有

关的动作放到外部中断程序中，系统对外部信号的响应频率最高为 �N。超过 �N 以上的外部事件有可能丢失。对同一端

口不能同时使用上升沿和下降沿中断。所有的外部中断只用在总中断控制 (,有效和对应的中断使能 60 有效的情况才能

有效。具体关系如下：�

�
中断号 对应的使能位  中断号 对应的使能位 

� 或 ��� 60��� � 或 ��� 60���

� 或 ��� 60��� � 或 ��� 60���

� 或 ��� 60��� � 或 ��� 60���

� 或 ��� 60��� � 或 ��� 60���

�
外部中断编号如下：�

�
中断编号 对应中断源  中断编号 对应中断源 

�� ;� 输入上升沿中断� �� 保留�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� ;� 输入上升沿中断� ��� ;� 输入下降沿中断�

�� 保留� ��� ;� 输入下降沿中断�

�

对 ;�－;� 的单个输入脉冲频率����+]。�
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 外部中断使用示例 

该示例是利用 ;� 对应的外部中断 � 功能，跟据 ;� 的上升沿输入事件对 <� 翻转输出。�

�．编写中断程序，每进一次中断 <� 的状态就翻转一次，同时马上输出。对每个中断都要选择他所对应的中断号，具体

操作如下图所示。�

 

�．在主程序里写入 (,指令，并使 ;� 输入上升沿中断对应的中断使能 60�� 有效。�

 

9.5   使用高速计数器中断 

 高速计数器中断说明 

高速计数器中断必须要和高速 +&17 驱动指令或 '+6&, 指令配合使用才有效，根据高速计数器的计数值产生高速计数

器中断。在高速中断程序中用户可编写与外部脉冲输入有关的程序。所有的高速计数器中断（��～��）只用在总中断控

制 (,有效和对应的中断使能标志有效的情况才能有效。�
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 高速计数器中断使用示例 

该示例是利用 ;� 对应的高速计数的中断指令功能，当通过外部计数 &��� 的数值达到 '+6&, 所指定的数据，则响应中

断号为 �� 的中断程序。 

�

�．对中断子程序进行编程。对每个中断子程序都要选择对应的中断号，具体操作如下的 ,17B� 画面。�

 

�．在主程序里写入 (,指令，使高速计数器中断的中断使能 60�� 有效。驱动高速计数器 &���，驱动高速计数器中断指

令。�
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9.6   使用 PTO 输出完成中断 

 PTO 输出完成中断说明 

在使能标志 60��，60�� 置位情况下，<�，<� 两个端口高速脉冲输出完成后，触发 372 输出完成中断，用户可以在该

中断子程序内进行相关处理。此功能只适用于 0&��� 系列。�

 PTO 输出完成中断示例 

该示例是利用 <� 对应的高速脉冲输出的中断指令功能，当 <� 高速脉冲输出完成后，则响应中断号为 �� 的中断程序。 

１． 在中断程序（,17B�）中代码功能：对中断内的代码进行控制需要的编程。对每个中断都要选择他所对应的中断

号，具体操作如下的 ,17B� 画面。�

 

�．在主程序（0$,1）中代码功能：使系统总中断有效，使 372 输出完成中断的使能标志 60�� 有效。使用 3/6 指令。�

 

9.7   使用电源失电中断 

在使能标志 60�� 置位情况下，当主模块检测到电源失电的情况下，触发电源失电中断，用户可以在该中断子程序内进

行相关处理。此功能只适用于 0&��� 系列。�
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由于电源失电中断子程序执行在系统没有外供电源的情况下，所以请控制电源失电中断子程序的执行时间不能超过 �PV，
否则会导致掉电保持元件无法完全保存的情况出现。�

9.8   使用串口中断 

 串口中断说明 

当串口在自由口协议模式下，根据串口的发送、接收事件，系统将产生中断事件。�

对于每一个串口，系统给用户提供了 � 个中断资源，串口中断程序主要应用于要求对串口的字符与帧接收、发送操作做

特殊处理，且要求系统及时处理的场合，可不受扫描时间影响立即响应发送接收完字符或帧的一些处理。�

设定相应 60 元件 21�2)) 状态，可使能�禁止串口中断，当禁止串口中断时，已加入中断队列中的串口中断仍被执行。

在字符发送中断处理子程序中请不要在常通能流后调用串口发送指令（;07），这样可能会导致中断子程序嵌套而阻塞

用户程序的执行。�

帧接收、帧发送中断是指在串口发送指令（;07）、串口接收指令（5&9）完成后触发的中断事件。�

�

串口中断资源一览表：�

中断事件编号 对应中断事件 中断使能控制 SM 元件编号 

��� 通讯口 � 的字符发送中断� 60���
��� 通讯口 � 的字符接收中断� 60���
��� 通讯口 � 的帧发送中断� 60���
��� 通讯口 � 的帧接收中断� 60���
��� 通讯口 � 的字符发送中断� 60���
��� 通讯口 � 的字符接收中断� 60���
��� 通讯口 � 的帧发送中断� 60���
��� 通讯口 � 的帧接收中断� 60���
�� 通讯口 � 的字符发送中断� 60���
�� 通讯口 � 的字符接收中断� 60���
��� 通讯口 � 的帧发送中断� 60���
��� 通讯口 � 的帧接收中断� 60���

�
 串口中断使用示例 
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�．在主程序中，编写使能串口发送帧中断的代码。�

 

详细串口中断使用例子请参看第十章  通讯功能使用指南。�

�
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第十章   通讯功能使用指南 

本章详细介绍了 MC 系列小型 PLC 的通讯功能，包括通讯资源、通讯协议，并通过实例加以说明。 

����� 通讯资源������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
����� 编程口通讯协议�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
����� 自由口通讯协议�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

������� 简介��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 自由口参数设置�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 自由端口指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������� 简介��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 链路特性������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������578 传输模式������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������$6&,,传输模式���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 支持的 0RGEXV 功能码���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������3/& 元件的寻址方式������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������0RGEXV 从站������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������� 元件的读写�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������� 对双字元件的处理�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������� 对 /21*�,17 的处理���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������� 诊断功能码�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������� 异常码��������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������0RGEXV 参数设置����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
��������0RGEXV 指令������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������� 链路时间����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

�����0&EXV 通讯协议�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&EXV 简介���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&%86 网络数据的传输形式����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&EXV 的网络架构����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&EXV 的刷新模式����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 增强的刷新模式�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&EXV 的参数设置����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 若干控制策略����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 主站的确定���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 最大巡检站数������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������� 多主从（0：1）������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
�������0&EXV 的使用举例����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

�
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10.1   通讯资源 

0& 系列小型 3/& 适用的波特率：�

通信协议 适用的波特率 

自由口协议，0RGEXV 通讯协议� ������，�����，�����，�����，����，����，����，�����

0&EXV 通讯协议� ������，�����，�����，�����，����，����，����，�����

�
0& 系列小型 3/& 支持的通信协议：�

主模块 通讯口 通迅口类型 支持的协议 

0&����
通讯口 �� 56���� 编程口协议，自由口协议，0RGEXV 通讯协议（从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

通讯口 �� 56��� 或 56���� 自由口协议，0RGEXV 通讯协议（主站、从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

0&����
通讯口 �� 56���� 编程口协议，自由口协议，0RGEXV 通讯协议（从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

通讯口 �� 56��� 或 56���� 自由口协议，0RGEXV 通讯协议（主站、从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

0&����

通讯口 �� 56���� 编程口协议，自由口协议，0RGEXV 通讯协议（从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

通讯口 �� 56���� 自由口协议，0RGEXV 通讯协议（主站、从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

通讯口 �� 56���� 自由口协议，0RGEXV 通讯协议（主站、从站），0&EXV 通讯协议（主站，从站）�

�
另外，0& 系列小型 3/& 的 581－6723 的开关有个中间档（70 档）可以将通讯口 � 强制转换为编程口协议。�

10.2   编程口通讯协议 

编程口协议是上位机软件 ;B%XLOGHU 与主模块通讯的专用协议，不对外开放。�

10.3   自由口通讯协议 

10.3.1   简介 

自由口协议是用户定义数据文件格式的通讯方式，可由指令实现数据的发送和接收。自由端口协议支持 $6&,, 和二进制

两种数据格式。只有在 3/& 位于 581（运行）模式时才能使用自由端口通讯。�

自由端口的通讯指令包括 ;07（自由口发送指令）、5&9（自由口接收指令）。�

10.3.2   自由口参数设置 

在系统块中选择通讯口选项，在相应的参数设置中选择自由口协议，从而激活相应的自由口设置按钮，如下图所示：�
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点击任意一个自由口设置按钮，进入自由口协议设置界面，如下图所示：�

 
可配置内容如下：�

选项 设置内容 注释 

波特率�
������，�����，�����，�����，����，����，����，
����，默认为 �����

－�

数据位� 设定 � 或 �，默认为 �� －�

奇偶校验位� 设定为无校验、奇校验、偶校验，默认为无校验� －�

停止位� 设定 � 或 �，默认为 �� －�

允许起始字符检测� 允许或禁止，默认为禁止� －�

起始字符检测� �～���（对应 ��～))）�
检测到用户指定的起始字符，开始接收，并将接收到的

字符（包括起始字符）保存到用户指定的缓存区中�

允许结束字符检测� 允许或禁止，默认为禁止� －�

结束字符检测� �～���（对应 ��～))）�
当接收到用户设定的结束字符，结束接收，并将结束字

符保存到缓存区内�

允许字符间超时时间� 允许或禁止，默认为禁止� －�

字符间超时时间� �～�����PV�
当接收到的两个字符间的时间超过用户设定的字符间

超时时间，接收中止�

帧超时时间使能� 有效或无效，默认为无效� Ȁ

�����P̀Ⲵєњᆇㅖ䰤e

�� ������

��

��
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�

�

�．首先应该在系统块中将通讯口的设置修改成自

由口通讯，并设置波特率、奇偶校验位等参数。�
�．0� 一次能流有效时，将待发送的数据保存到

'� 开始的通讯缓存区中，利用 ;07 指令发送数

据，发送前复位 60���（发送结束标志）。�
�．发送完成 60��� 置位，利用上升沿，开始接

收数据。�
�．接收完成 60��� 置位，根据接收完成信息寄

存器（6'���）的内容，进行相应的操作。�
�．60��� 是端口 � 发送使能标标志，60��� 是

端口 � 接收使能标志。利用 ;� 来控制中断端口 �

的发送和接收。�
�．能流可采用上升沿或下降沿来控制只发送或接

收一次，否则能流能时，会一直发送或接收。�

 

例程 2：通过通讯口 � 发送数据，然后接收数据。�

 

和例程 1 不同的是，当要将一个字元件的高低字

节都发送出去的时候，首先要将这个字元件拆成

高、低字节两部分。�

例如要发送 '� 这个字元件的内容，可先将它的高、

低字节分别存在 '� 和 '� 的低中，然后发送 '�、'�。

也可以采用先将数据保存到一个 .�0;（例如本程序

的 .�0���）的元件中，然后分别取高字节 .�0���

为高字节、.�0��� 为低字节的方法�

�
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�

 
�

10.3.4   简介 

0& 系列小型 3/&0RGEXV 通讯协议，支持 $6&,, 和 578 两种通讯模式（0&��� 只支持 578 模式），可以设成主站或者

从站。�

10.3.5   链路特性 

�．物理层：56���、56����

�．链路层：异步传输�

��� 数据位：� 位（$6&,,）或者 � 位（578）�

��� 传输速率：����，����，����，����，�����，������

��� 校验方式：偶校验、奇校验或无校验�

��� 停止位：停止位 � 位或者 � 位�

�．组网配置：最多 �� 个设备，地址范围 �～��。支持广播。�

10.3.6   RTU 传输模式 

�．十六进制数据。�

�．字符间间隔应该少于 ��� 个字符时间。�

�．没有帧头和帧尾，帧间间隔至少为 ��� 个字符时间。�
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�．使用 &5&�� 校验。�

�．578 帧的最大帧长度是 ��� 个字节，帧结构如下表：�

帧构成 地址 功能码 数据 CRC 

字节数� �� �� �～���� ��

�
�．字符间隔时间计算：�

通讯波特率为 19200，那么 1.5 个字符时间=1/19200×11×1.5×1000=0.86ms 

3.5 个字符间隔=1/19200×11×3.5×1000=2ms。 

10.3.7   ASCII 传输模式 

�．使用 $6&,,数据通讯。�

�．帧使用“：（�$）”作为头，&5/)（�'��$）两个字符作为尾�

�．允许的字符间的间隔时间是 �V。�

�．使用 /5& 校验。�

�．$6&,,的帧结构比 578 的帧要长，$6&,,模式传送一个字节（+(;）需要两个字符编码，$6&,,的数据域（�×���）
的最大长度是 578 数据域（���）的两倍，$6&,,的最大帧长为 ��� 个字符，帧构成如下表：�

�
帧构成 头 地址 功能码 数据 LRC 尾 

字节数� �� �� �� �～�
���� �� ��

�

10.3.8   支持的 Modbus 功能码 

支持 0RGEXV 通讯协议中的功能码 ��，��，��，��，��，��，��，��，��。�

注：�� 功能码为“写掉电保持寄存器”。�

�

10.3.9   PLC 元件的寻址方式 

１． 读写元件功能码和与元件对应关系：�

�
功能码 功能码名称 Modicon 数据地址 可操作元件类型 注释 

��� 读线圈� � 注 ��[[[[� <、;、0、60、6、7、&� 读位�

��� 读离散量输入� � 注 ��[[[[� ;� 读位�

��� 读寄存器� � 注 ��[[[[ 注 �� '、6'、=、7、&� 读字�

��� 写单个线圈� ��[[[[� <、0、60、6、7、&� 写位�

��� 写单个寄存器� ��[[[[� '、6'、=、7、&� 写字�

��� 写多个线圈� ��[[[[� <、0、60、6、7、&� 写位�

��� 写多个寄存器� ��[[[[� '、6'、=、7、&� 写字�

注：�
�．� 表示线圈�
�．� 表示离散量输入�
�．� 表示寄存器�
�．[[[[ 表示范围 �～����。每一种类型有独立的逻辑地址范围 �～����（协议地址是从 � 开始的）。�
�．�、�、� 并不具备物理上的意义，不参与实际的寻址。�
�．用户不应该使用功能码 ��，�� 对 ; 元件写入。如果对 ; 元件写入，并且写入的操作数和数据都是正确的，系统不会返回错误信

息，但系统不会对写入的命令作任何操作。�

�
�
�
�
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�．3/& 元件与 0RGEXV 通讯协议地址的对应关系：�
元件 类型 物理元件 协议地址 支持的功能码 注释 

<� 位元件�
<�～<����

（� 进制编码）共 ��� 点�
����～����� ��、��、���

输出的状态，元件编号为 <�～<�，
<��～<���

;� 位元件�
;�～;����

（� 进制编码）共 ��� 点�
����～������

～

�

��、�、����Å�

，

᭢畂＀，Ԁ～�位元件�

İ�

～

ŀ���
�ŀ���
～
ŀ����

�

～

��

��、�、���

͜

ॱ

ㄐ

�

位元件�͜ �～͜����

͜���～ �

～�

����

��　������、�、�����位元件�İ�～ŀ���큷げ怀�ŀ���～ŀ��������
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功能码 子功能码 子功能码名称  功能码 子功能码 子功能码名称 

��� ��� 返回询问数据� ��� ��� 返回总线通讯错误计数�

��� ��� 重新启动通讯选项� ��� ��� 返回总线异常错误计数�

��� ��� 强制只听模式� ��� ��� 返回从站报文计数�

��� ��� 清除计数器� ��� ��� 返回从站无响应计数�

��� ��� 返回总线报文计数� ��� ��� 返回总线字符超限计数�

�
适于用 0&����0&����

10.3.15   异常码 

当主站发送的命令，在正常的响应中，从站在数据域中返回数据或统计值。在异常的响应中，服务器在数据域中返回异

常码，异常码如下表：�

异常代码 异常代码意义 

�[��� 非法功能码�

�[��� 非法寄存器地址�

�[��� 非法的数据�

�
另外，从站在以下几种情况接收到数据会不返回响应报文：�

��� 广播帧中有错误，例如数据错误，地址错误等。�

��� 字符超限不返回，例如 578 帧大于 ��� 个字节。�

��� 当 578 传输模式，字符间的间隔时间超时，相当于收到错误帧，不返回。�

��� 从站在只听模式不返回。�

��� 从站接收到错误的 $6&,,错误帧，包括帧尾错误，帧中的字符范围错误。�

 注意 

读取站具有强制元件，读取的只是程序运行的值，可能与强制值不符�
�

10.3.16   Modbus 参数设置 

 设置系统块中的通讯口 

在通讯口界面中有两个串口的选择，3257�3257� 和 3257�，3257� 只支持 0RGEXV 从站，3257� 支持 0RGEXV 主站

和从站。�

 设置 Modbus 通讯协议参数 

在 0RGEXV 通讯协议操作数界面中，有个默认值按钮，默认值是 0RGEXV 通讯协议推荐的通讯设置。参数设置选项如下

表所示。�
选项 设置内容 

站号� �～���

波特率� ������，�����，�����，�����，����，����，����，�����

数据位� 设定 � 或 �，$6&,, 模式 � 位，578 模式 � 位�

奇偶校验位� 设定为无校验、奇校验、偶校验�

停止位� 设定 � 或 �，奇、偶校验时设定为 �，无校验时设定为 ��

0RGEXV 主�从� 可设为主站或从站，通讯口 � 可设为主站或从站，通讯口 � 不可设为主站�

传输模式� 选择 578 模式或 $6&,, 模式�

主模式超时时间� 主站等待从站响应的超时时间�

注：当操作数在系统块中设定并下载后，不是立即有效，必须运行一次，才能生效。�

�



第十章� � 通讯功能使用指南� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

10.3.17   Modbus 指令 

3/& 作为 0RGEXV 主站使用时，可以通过系统提供的 0RGEXV 指令发送 0RGEXV 数据帧并接收回复，0RGEXV 指令的详细

使用方法请参见 6.12.1  Modbus：主站通讯指令。�

当设置 3/& 为主站时，在系统块中设置 0RGEXV 参数时，有个主模式的超时时间，为了能够保证接收数据的正确性，设

置时应该确保这个时间应该比 0RGEXV 从站的一个循环的扫描周期要长，并且有余量，例如 0&��� 做从站，如果 0&���
的一个扫描周期为 ���PV 那么主站的主模式超时时间应该在 ���PV 以上，设置 ���PV 比较适合。�

 应用程序 

�

例程 1：0&���� 3/& 为 0RGEXV 主站，从站也是 0&���� 3/& 的情况下，读取 � 号站的位元件状态，主站读取从站协议

地址为 ��～�� 的位元件值，假设读取到的数据如下，接收到的数据存储位置由 '��� 开始，'��� 保存地址，'��� 保存

功能码，'��� 保存寄存器个数，从 '��� 开始保存读取到的位元件的值。�

�
��� � � ��� ��� ��� � ��� ��� � ��� � ��� ��� ��� ��� ��� � ��� ��� � ��� � ���
;� ;� ;� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

'���� '����
�

��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ���
�� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� �� ��

'���� '����
�
当读取的寄存器个数不是 � 的倍数的时候，不足的部分高位补零，示例中 '��� 的高三位（��、��、��）补零。�

�

�

�．程序中指定了要访问的从站的地址为 �

（保存到 '�）。�
�．程序中指定了功能码为 �（保存到 '�）。�
�．要读取的寄存器地址为 ��（分高低字节

保存到 '��'� 中）。�
�．要读取的寄存器个数为 ��（分高低字节

保存到 '��'� 中）。�
�．接收到的数据保存在 '���。�
�．通讯完成（60��� 置位），'��� 计数加

一。�
�．如果通讯失败（60��� 置位），'��� 计

数加一，将错误代码保存到 '��� 中。�

�．60��� 是通讯口的空闲标志。�

�
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 注意 

�．当使用逻辑地址对 0&����3/& 的位元件寻址时，逻辑地址 � 即为协议地址 �，同样是上面的例子，要读取从站的 ��～
��（协议地址）的位元件值，逻辑地址应该由 �� 开始。�
�．当本次通讯发生错误后，并不影响下一次通讯，也就是说在一个用户程序中有两个 0RGEXV 指令发送数据，当第一个
发生通讯失败，并且有错误代码，这并不影响第二个 0RGEXV 指令发送数据，第二个可以继续进行。因此在本例子中将
6'��� 中的错误代码放到了 '��� 中，可以通过 '��� 查看错误代码。�
�．当主站处于只听模式的从站发送报文时，是没有返回数据的，因此会置错误标志，所以当使用 0&��� 组 0RGEXV 网
时，0&��� 做主站，用户应该明确知道哪个 3/& 从站处于只听模式，以确保能够知道通讯出错不是因为该从站处于只
听模式。�
 
 

例程 2：0&��� 为 0RGEXV 主站，从站是 0&���，读取 � 号站协议地址 ����～���� 的位元件的状态。�

读取到的数据如下，接收到的帧是由 '��� 开始，'��� 保存地址，'��� 保存功能码，'��� 保存寄存器个数，'��� 开

始保存读取到的位元件的值。�

�
�

�

�．程序中指定了要访问的从站地址为 �（保存

到 '�）。�
�．程序中指定了功能码为 �（保存到 '�）。�
�．要读取寄存器的起始地址为 ��'�（�� 进制）

（分高低字节保存到 '��'� 中）。�
�．要读取的寄存器个数为 ���（分高低字节保

存到 '��'� 中）。�
�．接收到的数据保存在 '���。�
�．通讯完成（60��� 置位），'��� 计数加一。�
�．如果通讯失败（60��� 置位），'��� 计数

加一，将错误代码保存到 '��� 中。�
�．60��� 是通讯口的空闲标志。�
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例程 3：0&��� 为 0RGEXV 主站，从站也是 0&���，读取 � 号站协议地址为 ��～�� 的字元件值。�

读取到的数据如下，接收到的帧是由 '��� 开始，'��� 保存地址，'��� 保存功能码，'��� 保存寄存器个数，'��� 开

始保存读取到的寄存器值。�

40 元件 
高 8 位 

40 元件 
低 8 位 

41 元件 
高 8 位 

41 元件 
低 8 位 

42 元件 
高 8 位 

42 元件 
低 8 位 

43 元件 
高 8 位 

43 元件 
低 8 位 

'���� '���� '���� '���� '���� '���� '���� '����
�

�

�．程序中指定了要访问的从站的地址为 �（保存

到 '�）。�
�．程序中指定了功能码为 �（保存到 '�）。�
�．要读取的寄存器起始地址为 ��（分高低字节

保存到 '��'� 中）。�

�．要读取的寄存器个数为 �。�
�．接收到的数据保存到 '���。�
�．通讯完成（60��� 置位），'��� 计数加一。�
�．如果通讯失败（60��� 置位），'��� 计数加

一，将错误代码保存到 '��� 中。�
�．60��� 是通讯口的空闲标志。�

�

10.3.18   链路时间 

使用以下梯形图程序实现一个 02'%86 主站和从站之间的通信，对于一次完整的通讯，各个阶段所需的时间下图所示：�

�
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��T 所需时间少于 �PV�

�

例如：设定通讯规格为 �����，偶效验，� 位数据位，� 位停止位，传输模式为 578，发送 �� 个字符，接收为 �� 个字符。

则主站处理时间计算如下：�

msT ��������
�����

����
� 


 ＋ �

msT ���������
�����

����
� 


 ＋ �

msTTT ����  �

假设 msT ���  ，则�

msT �����������������  �

假设最大扫描周期为 ��PV�

则�

msINTT ��������
��

�������  �

�

从站处理时间�

�

msT ����������������  �

�

�

�
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10.4   MCbus 通讯协议 

10.4.1   MCbus 简介 

0&EXV 是麦格米特开发的一种小型 3/& 网络。0&EXV 在物理层使用 56���，3/& 可以通过通讯口 � 直接接入或者通过

通讯口 � 经过 56����56��� 转换器接入。接入 0&EXV 的 3/& 可以自动的互相交换部分 ' 元件和 0 元件的数值，这使

得对网络中其它 3/& 的元件访问，变得如同访问自身元件那样简单方便。0&EXV 中，3/& 间的数据访问是完全对等的

（1�1 通讯网络）。�

0&EXV 配置方便，大部分参数只需对 � 号 3/& 进行配置。支持在线修改网络参数。能够自动检测到新加入网络中的 3/&。
任何一个 3/& 从网络中断开，其它 3/& 会继续交换数据。通过 0&EXV 中任何一台 3/& 的相关 60 元件，可以监测到整

个网络的通讯情况。�

10.4.2   MCbus 的网络架构 

0&EXV 可以连接成两种类型的网络：单层网络和多层网络。如下图所示：�

�
图10-1  MCbus 单层网络 

�
图10-2  MCbus 多层网络 

单层网络中，每一个 3/& 都只通过 � 个 3257 口连接入 0&EXV。多层网络中，需要连接层与层的中间节点 3/&，该中

间节点 3/& 的 � 个通讯口分别接入不同的层。单层网络最多可以支持 �� 个 3/&，多层网络的每一层最多可以支持 ��
个 3/&。�

�

10.4.3   MCBUS 网络数据的传输形式 

0&%86 一共存在两种报文：总站发放的令牌；各 3/& 对自己数据的广播。�

令牌由主站统一发放，主站首先持有令牌，广播数据后，将令牌循环、依次发放到各从站。只有收到令牌的从站才能对

其它 3/&�包括总站�进行广播。�

�
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10.4.4   MCbus 的刷新模式 

接入 0&EXV 的多个 3/& 能够自动的互相交换网络中的部分 ' 元件和 0 元件，这些 ' 元件和 0 元件的个数和编号是固

定的，这些元件称为“共享元件区”。一旦 3/& 使用了 0&EXV，共享元件区的值将会自动的不停的刷新，从而使网络中

每个 3/& 的共享元件区的值保持相等。�

��发送区（写）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

�� （写）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��发送区（写）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��接收区（读）

��发送区（写）

��接收区（读）

��接收区（读）

���3/& ���3/& ���3/&
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发送区 D 元件分配 模式 1 模式 2 模式 3 模式 4 模式 5 

'����～'����� ����
����

���
'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

'����～'����� ����

�

举例说明：�

��� 在模式 � 下，��站分配到的发送区 ' 元件为 '����～'����。��站 3/& 可给 '���� 与 '���� 写值，其他站点（���～
���）可直接读取 '���� 与 '���� 的值。�

��� 在模式 � 下，��站分配到的发送区 ' 元件为 '����～'����。��站 3/& 可给 '����、'����、'����、'���� 写值，

其他站点（���～���）可直接读取 '����～'���� 的值。�

 MCbus 单层网络 M 元件分配： 

发送区 M元件分配 模式 1 模式 2 模式 3 模式 4 模式 5 

0����～0����� ���
���

���

���

���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

���
0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

���

���

0����～0����� ���

0����～0����� ����
���

0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

��� ���
0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

���

���

���

�0��������

���������

�0��������

��

��������6���0��������

��

��
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 MCbus 多层网络 D 元件分配（第 0 层）： 

发送区 D 元件分配 模式 6 模式 7 模式 8 模式 9 

'����～'����� ���
���

���

���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

���
'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

���

���

'����～'����� ���

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

���
'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

�
举例说明：�

在模式 6 下，0#站（第 0 层）分配到的发送区 D 元件为 D7700～D7701。0#站 PLC 可给 D7700～D7701 写值，其

他站点（1#-～15#）可直接读取 D7700～D7701 的值。 

 MCbus 多层网络 D 元件分配（第 1 层）： 

发送区 D 元件分配 模式 10 模式 11 模式 12 模式 13 

'����～'����� ���
���

���

���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

���
'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

���

���

'����～'����� ���

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

���
'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

�
举例说明：�

在模式 10 下，0#站（第 1 层）分配到的发送区 D 元件为 D7732～D7733。0#站 PLC 可给 D773～D7733 写值，其

他站点（1#-～15#）可直接读取 D7732～D7733 的值。 
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 MCbus 多层网络 M 元件分配（第 0 层）： 

发送区 M 元件分配 模式 6 模式 7 模式 8 模式 9 

0����～0����� ���
���

���

���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

���
0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

���

���

0����～0����� ���

0����～0����� ����
���

0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

���
0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

�0� 4E@	�'F��������

～0����� ����

�
举例说明：�

在模式 6 下，0#站（第 0 层）分配到的发送区 M 元件为 M1400～M1415。0#站 PLC 可给 M1400～M1415 写值，其

他站点（1#-～15#）可直接读取 M1400～M1415 的值。 

 MCbus 多层网络 M 元件分配（第 1 层）： 

发送区 M 元件分配 模式 10 模式 11 模式 12 模式 13 

0����～0����� ���
���

���

���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

���
0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

0����～0����� ���

0����～0����� ���
���

���

���

0����～0����� ���

0����～0����� ����
���

0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

���
0����～0����� ����

0����～0����� ����
���

0����～0����� ����

�
举例说明：�

在模式 10 下，0#站（第 1 层）分配到的发送区 M 元件为 M1656～M1671。0#站 PLC 可给 M1656～M1671 写值，

其他站点（1#-～15#）可直接读取 M1656～M1671 的值。 

 注意 

一旦 3/& 配置了 0&EXV 通讯协议，那么 ' 元件 '����～'����、0Њ '����Њ

@ꀀ

@ꀀ䛙Ѿ
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10.4.5   增强的刷新模式 

为了支持更多的元件共享，MC系列 PLC 提供了模式 14～18。这些模式只适用于单层结构，共享元件比较多的情况。D元

件在原有的基础上进行了扩充（D7500～D7755）。 

D元件区域（256 个）如下表所示：�

D 元件分配 模式 14 模式 15 模式 16 模式 17 模式 18 

'����～'����� ���
���

���

���

���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

���
'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

'����～'����� ���

'����～'����� ���
���

���

���

'����～'����� ���

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

���
'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

���

���

���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

���
'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

���

���

'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

���
'����～'����� ����

'����～'����� ����
����

'����～'����� ����

�
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10.4.6   MCbus 的参数设置 

在系统块中选择通讯口选项，在 PLC 通讯口（0）参数设置或 PLC 通讯口（1）参数设置中选择 MCbus 协议，激活相

应的 MCbus 设置按钮，如下图所示：�

 
点击 MCbus 设置按钮，进入 MCbus 协议设置界面，如下图所示：�

 

如上图所示设置 0&EXV 参数。站号的设置应该从 � 号开始，依次设置，不能将多台 3/& 设置为同一站号。� 号站是网

络的启动和设置站点。网络最大巡检站数、附加延迟时间、重试次数、模式设置等参数只需要对 � 号站进行设置。其它

站号的站点除了波特率和奇偶校验要与 � 号一致外，只需设置自己的站号，如下图所示：�
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网络最大巡检站数指网络中一共使用的 3/& 总数。如果一共使用 � 台 3/&，请将其设为 �，同时将这 � 台 3/& 的站号

设为 �～� 号。如果希望在网络不中断的情况下，将来在网络中加入 � 个新的 3/&，可以将网络最大巡检站数设为 �，将

来加入的 3/& 站号分别设为 � 号和 � 号，那么当 � 号和 � 号接入网络时，会被 0&EXV 在 � 秒内自动的检测到，并纳入

到与 �～� 号的数据交换中。�

10.5   若干控制策略 

10.5.1   主站的确定 

� 号站是默认的主站。只有 � 号站才能初始化和启动整个网络。0&EXV 相关的设置，如刷新模式，附加延迟时间，重试

次数等，必须且只能通过 � 号站配置
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第十一章   定位功能使用指南 

����� 定位控制系统����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 绝对位置系统������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������� 定位控制系统������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������ 
������� 定位控制的步骤�������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

�����0& 系列 3/& 定位功能概述������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
����� 使用定位指令时的注意事项������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
����� 与定位指令相关的特殊元件������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

�������0&��� 系列定位指令相关软元件����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&��� 系列定位指令相关软元件����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
�������0&��� 系列定位指令相关软元件����������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

����� 应用例子������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 脉冲输出程序实例���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 
������� 轨迹插补程序实例���������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������������� 

�



���� 第十一章� � 定位功能使用指南�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

11.1   定位控制系统 

11.1.1   绝对位置系统 

绝对位置系统通过检测伺服电机编码器的当前编码位置和总的运行圈数，从而得出伺服电机在行程上的绝对位置数据。

根据这个原理，在机械行程上可以建立一个绝对坐标系统。如下是一个绝对位置系统的功能框图。�

程序扫描

指令脉冲输出

指令方向输出

清零脉冲输出

绝对位置值通讯

伺
服
电
机
控
制

原点数据

后备电池

绝对位置检测

电源
圈内编码数据
累积圈数

编码器 伺服电动机

- +存放绝对
位置数据

伺服放大器

保持

其它,�2

3/&

$&

交流电源

�
图11-1  绝对位置系统功能图 

在上图中，与普通增量型编码器不同的是，绝对位置系统的编码器当前编码位置和累积圈数计数器是可以保持的。通过

一个后备电池的供电来保持这些数据。即使在断电的情况下，伺服驱动器再次上电也能得出当前绝对位置数据。�

3/& 在上电后，可以通过通讯或其它的专用方式，从伺服驱动器获取绝对位置数据，确定了行程坐标位置。3/& 采用定

位指令可以来控制伺服驱动器和电机，进而实现在行程上的精确定位，同时还自动对绝对位置数据进行自动增减刷新。

如此可构成一个基于绝对位置坐标的工作系统。�

如下是基于 0& 系列 3/& 定位指令构建的绝对位置系统机械示例简图。�

后退限位开关

近点信号状态

伺服电机

工作台位置
2))

2))

21 21

原点（后端）
工作台

前端 后端

丝杠

前进限位开关

前进方向

前进限
位点

位置

回归起始点

速度

原点回归速度

爬行速度

后退方向

后
退
限
位
点

近点信号检测装置

近点检测（前端）

�
图11-2  绝对位置系统机械示例简图 
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该系统以伺服电机带动丝杠，驱动工作台运行。工作台在行程中的位置由绝对编码器检测。原点回归时，近点信号装置

检测到工作台前端时（置位）伺服电机将减速为爬行速度；以近点信号装置检测到工作台后端处（复位）为原点位置到

达信号，3/& 停止高速脉冲输出。必须设置前进限位开关和后退限位开关。使用原点回归指令 =51 时，由于没有自动

搜索近点信号的功能，必须从比近点检测装置更远处开始进行原点回归操作。可以通过设计和编程，采用点动操作手工

调整工作台位置。�

11.1.2   定位控制系统 

根据控制方式的不同，定位控制系统可以分为开环控制系统、半闭环控制系统和闭环控制系统。�

开环控制系统是指调节系统不接受反馈的控制，只控制输出，又称为无反馈控制系统。开环控制系统多由控制器、步进

驱动器和步进电机组成。控制器发出脉冲指令给步进驱动器，进而由步进电机带动工作台移动一定距离。这种系统比较

简单，工作稳定，容易掌握使用，但不能检测误差，也不能校正误差，控制精度和抑制干扰的性能都比较差，而且对系

统参数的变动很敏感。所以一般仅用于可以不考虑外界影响，或惯性小，或精度要求不高的应用场合。�

电机驱动器

工作台
控制器

�
图11-3  开环控制系统简图 

闭环控制系统是由信号正向通路和反馈通路构成闭合回路的自动控制系统，又称反馈控制系统。闭环控制系统一般由控

制器、伺服驱动器、伺服电机、检测器等组成。系统对工作台实际位移量进行自动检测，反馈给控制器进行闭环控制。

这种系统定位精度高，但系统复杂，调试和维修困难，价格较贵，主要用于高精度的应用场合和大型数控机床。�

电机驱动器

工作台检测器 检测器
控制器

�
图11-4  闭环控制系统简图 

半闭环控制系统的工作原理和闭环控制系统相似，只是检测器不是安装在工作台上，而是安装在伺服电机的轴上。这种

系统所能达到的精度、速度和动态特性优于开环控制系统，其复杂性和成本低于闭环控制系统，主要用于中等精度的应

用场合和大多数中小型数控机床。�

电机驱动器

工作台检测器
控制器

�
图11-5  半闭环控制系统简图 

�
�
�
�
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11.1.3   定位控制的步骤 

开始

定位功能确认

相关软元件确认

用户程序编写

结束

11.2 PLC定位功能概述
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0& 系列 3/& 支持的定位功能如下表所示。�

表11-2  MC 系列 PLC 主模块的定位功能清单 

名称 动作 内容 MC280 MC200 MC100 MC80 

'6=5�

启动

速
度

DOG:ON零点:ON

原点回归速度

爬行速度

 

按照指定的原点回归速度动作，

能够自动搜索 '2* 信号。检测到

'2* 后（'2* 的传感器为 21），

则减速为爬行速度。有零点信号

输入时停止，完成原点回归。�

●� ●� � �

=51�

DOG:OFF 启动

速
度

DOG:ON

原点回归速度

爬行速度

 

按照指定的原点回归速度动作。

检测到 '2* 后（'2* 的传感器

为 21），则减速为爬行速度。

'2* 传感器为 2)) 时停止，完成

原点回归。�

●� ●� ●� �

'59,�

启动

速
度

目标位置

运行速度

移动量

 

按照设定的运行速度动作，在目

标位置停止，位置采用相对坐标。�
●� ●� ●� ●�

'59$�
按照设定的运行速度动作，在目

标位置停止，位置采用绝对坐标。�
●� ●� ●� �

3/69�

启动

速
度

运行速度

速度
变更

速度
变更

能流
OFF  

按照设定的运行速度动作。如果

运行速度变化，则以新的速度运

行；如果能流变为无效，则脉冲

输出停止。有加减速动作的时候，

在速度变更时，执行加减速。�

●� ●� ●� �

$%6�

伺
服
驱
动
器

绝对位置读取
 

从伺服驱动器中读出当前的绝对

位置数据。�
●� ●� ●� �

6723'9�
速
度

移动量

运行速度

启动

 

正在执行某条定位操作时，如果

本条指令启动，则运行指定的脉

冲数后，减速停止。�
●� � � �

&:�

起点

目标位置(x,y)

圆心位置

起点
经过位置

目标位置
(x,y)

 

按照指定的线速度，顺时针方向

沿圆弧轨迹向目标位置移动。�
●� � � �

&&:�
按照指定的线速度，逆时针方向

沿圆弧轨迹向目标位置移动。�
●� � � �

/,1�

起点
x坐标

目标位置（x,y）

y坐标

 

按照指定的矢量速度，沿直线轨

迹向目标位置移动。�
●� � � �
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名称 动作 内容 MC280 MC200 MC100 MC80 

029(/,1.�

从
轴
移
动
量

从
轴
速
度

主轴移动量

速度
同步

同步
完成

启动 结束

移动总量

同步前
移动量

同步后
移动量

移动
总量

 

从轴跟随主轴运动，在指定位置

范围内与主轴速度保持同步，支

持同步前后过渡过程中的加减速

控制。�

●� � � �

*($5%2;�

 

按照一定的电子齿轮比，控制从

轴跟随主轴运动。�
●� � � �

�

定位指令和高速指令根据设定在高速端口输出可控脉冲，脉冲的输出与用户程序的扫描周期无关。这些指令的使用方法

请参见 6.10  高速 IO 指令。在程序中，同时针对不同输出端口使用定位指令或高速指令能够在相应输出端得到各自独

立的高速脉冲输出。�

11.3   使用定位指令时的注意事项 

在定位指令或高速指令有效运行（包括输出完成）时，对同一端口的其它操作无效。只有在高速脉冲输出指令无效时，

其它指令才有正确的输出。�

在同一端口有多个定位指令或高速指令时，先有效的指令占用输出端，后有效的不占用输出端。�

 晶体管输出 

必须使用具有晶体管输出的 0& 系列 3/&。�

 定位指令在编程中的要求 

定位指令可以在程序中反复使用，但是需要注意：�

�．不能同时驱动使用同一高速脉冲输出点的其它定位或高速脉冲输出指令。一个高速脉冲输出点在任一时刻只能被一

条定位指令（或高速指令）驱动。�

�．当一条定位指令的能流断开后，必须经过 � 个或 � 个以上的 3/& 扫描周期后再接通能流，才能再次驱动。�

�．定位指令要想达到最佳的运动控制效果，设置合理的基底速度（SD84），加减速时间（SD87），最高速度（SD85）
至关重要。这里需要特别注意的是基底速度（SD84）的设置，用户切忌不能将其设置为 0。脉冲频率是没有 0 这个概念

的，设置基底速度为 0，会导致定位指令执行发生不可以预知的情况。除非在非常特殊的使用情况下，建议用户不要将

基底速度（SD84）的值，设置成低于 PLC 默认的初始值（SD84 系统初始值为 100）。 

�．不能在定位指令发送脉冲还未结束时，对当前位置SD80/SD82进行赋值操作，否则有可能会导致当前位置SD80/SD82
的数值跳变。建议用户在对 SD80/SD82 赋值操作时，增加对应的标志位判断（SM82/SM83，常闭点），确保在对

SD80/SD82 赋值操作时，高速输出端口（Y0/Y1）是处于空闲的状态。 

�．SD50/SD52（脉冲总数）这两个元件为 PLC 底层系统计算元件，建议用户不要对 SD50/SD52（脉冲总数）这两个

元件进行赋值操作。如果用户有需要对脉冲总数据进行统计，建议使用当前位置 SD80/SD82 来统计计算。 

�．以上的 SD 元件是针对是 MC100，MC200/MC280 使用的 SD 元件与 MC100 不用，详见附件——附录二 特殊数据

寄存器的增强定位指令部分。 
�
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 同时采用高速指令和定位指令的要点 

从功能实现上，建议使用定位指令代替这些高速脉冲输出指令（3/6<，3/65，3/6），可以完成对绝对位置 6' 元件的

自动更新。�

绝对位置 6' 元件可用来存储和更新定位指令使用后当前绝对位置。绝对位置 6' 元件值的自动增减是根据输出脉冲累

计 6' 元件变化值，再加上调用定位指令时的运行方向来确定的，因此两者是联动关系。请不要在使用定位指令时，对

脉冲累计 6' 元件进行写操作，否则可能会导致绝对位置 6' 元件数据混乱。�

如果一定需要同时使用定位指令和其它高速脉冲输出指令（3/6<，3/65，3/6），需要编写 3/& 程序，以便能正确更新

绝对位置寄存器绝对位置 6' 元件中的数据。�

 定位指令实际输出频率的限定条件 

定位指令执行时，实际输出脉冲的最低频率由以下公式所限制：�

T
F

F acc
���PD[

PLQB


 �

上式中， PD[F 表示最高速度，通过 6'��、6'�� 等设置；T 表示加减速时间，通过 6'�� 等设置，单位为毫秒。

计算结果 accFPLQB 为最低输出频率限制值。�

如果定位指令中指定的输出频率为 )，以下为实际输出频率的 � 种情况。�

 ) 小于基底频率或 ) 大于 PD[F 最高频率，实际没有输出。�

 ) 小于 accFPLQB ，实际输出为 accFPLQB 。�

 ) 大于或等于 accFPLQB ，且小于等于 PD[F ，输出为 )。�

11.4   与定位指令相关的特殊元件 

11.4.1   MC280 系列定位指令相关软元件 

0&��� 系列的输出轴的定义和分配如下表所示。�

表11-3  MC280-1616BTA8 的输出轴定义 

输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
; 轴�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

����

�

脉冲

方向

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

脉冲 + 方向

�

�

正转

反转

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

正转 + 反转

�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
; 轴方向�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
< 轴�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��
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输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��
补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�
% 相�

<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
< 轴方向�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��
脉冲�方向�

脉冲� <��

���� ; 轴�< 轴�方向�

���

方向� 除 <� 外不限�

3:0� 占空比可调�

��
脉冲�方向�

脉冲� <��

���� ; 轴�< 轴�方向�方向� 除 <� 外不限�

3:0� 占空比可调�

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ; 轴�< 轴�方向�

方向� 除 <� 外不限�

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

3:0� 占空比可调�

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ; 轴�< 轴�方向�

方向� 除 <� 外不限�

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

3:0� 占空比可调�

�
表11-4  MC280-1616BTA6 的输出轴定义 

输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
; 轴�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�
����

�

脉冲

方向

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

脉冲 + 方向

�

�

正转

反转

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

正转 + 反转

�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
; 轴方向�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��
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输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��
补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�
% 相�

<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
< 轴�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
< 轴方向�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��
脉冲�方向�

脉冲� <��

���� ; 轴�< 轴�方向�

���

方向� 除 <� 外不限�

3:0� 占空比可调�

��
脉冲�方向�

脉冲� <��

���� ; 轴�< 轴�方向�方向� 除 <� 外不限�

3:0� 占空比可调�

 

表11-5 MC280-1616BTA4 的输出轴定义 

输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
; 轴�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

����

�

脉冲

方向

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

脉冲 + 方向

�

�

正转

反转

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

正转 + 反转

�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
; 轴方向�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

�� 脉冲�方向�
脉冲� <��

����
第一组插补：�

< 轴�方向� 除 <� 外不限�
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输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

正转�反转�
正转� <�� （<�、<�、<�、

<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

����

第一组插补：�
< 轴方向�

（<�、<�、<�、
<� 为一组固定插

补，<�、<�、<�、
<� 之间可任意组

合作插补）�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

表11-6  MC200E-1616BTA8 的输出轴定义 

输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ��

��

�

脉冲

方向

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

脉冲 + 方向

�

�

正转

反转

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

正转 + 反转

�

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ��

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ��

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ��

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��
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（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

% 相脉冲�
% 相�

<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��
脉冲�方向�

脉冲� <��

���� �

�

Ā
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（KHZ） 
输出模式定义 

% 相脉冲�
% 相�

<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

��

脉冲�方向�
脉冲� <��

���� ��

方向� 除 <� 外不限�

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

���<����
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输出

轴 
所支持 
的模式 

输出点定义 
最高

频率

（KHZ） 
插补 

插补

速度

（KHZ） 
输出模式定义 

正转�反转�
正转� <��

反转� <��

$ 相脉冲�
��

% 相脉冲�

$ 相�
<��<��根据运动方向定，正向时 <� 发

$ 相，<� 发 % 相，反向时刚好相反��

% 相�
<��<��根据脉冲方向定，正向时 <� 发

% 相，<� 发 $ 相，反向时刚好相反��

�

 注意 

使用任何一个输出轴连接伺服时，都需要考虑输出点的配对使用，所有的输出轴均可以使用“脉冲�方向”模式，输出
轴 �、� 可以使用“正转�反转”模式。“脉冲�方向”模式中，输出轴 �、� 的脉冲和方向信号所对应的输出点是固定的，
输出轴 ��� 可以选择方向信号，请注意选择方向信号时，该输出点也不应同时用于其他用途，例如，不要与其他输出轴
的脉冲或方向信号定义到同一个输出点上。“正转�反转”模式中，正转和反转信号对应的输出点定义都是固定的。对于
输出轴 �、� 而言，无论定义哪一种输出模式，只要该轴使用了定位指令或者高速 ,�2 指令，则该轴对应的两个输出点就
都不可以用于其它用途。�
�
�
�
�

 输出轴 0（Y0 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

�

�

൦ 
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地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则将不输出脉冲。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最高速度时，也不输出脉冲�

�
�

 输出轴 1（Y1 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

60���� 脉冲输出停止控制� 置位该元件可以中止 <� 的高速脉冲输出功能；复位则开通输出功能� 5�:�

60���� 脉冲输出监视� 用于监测高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�

60��� 脉冲输出完成中断使能控制� 置位该元件可以使能 <� 的脉冲输出完成中断；复位则禁止脉冲输出完成中断� 5�:�

60���� 清零功能有效�
适用于 '6=5�=51，作用于 <� 对应的轴：置位时，原点回归指令的 &/5 信号

输出功能有效；复位时不提供 &/5 信号输出�
5�:�

60���� 清零信号指定元件有效�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值 1 对应的

< 元件 <（1）表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�
5�:�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；

复位时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 中断信号逻辑反转� <� 适用 '9,7� �

60���� 定位指令驱动中� 用于监测执行 '6=5 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�:� �

60���� 用户中断输入指令� <� 适用 '9,7� �

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�
 输出轴 1（Y1 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'��～6'�� 和方向

信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置数

据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:�

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:�
6'���� � 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� � 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �
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6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则将不输出脉冲。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最高速度时，也不输出脉冲�

�

 输出轴 2（Y2 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

60���� 脉冲输出停止控制� 置位该元件可以中止 <� 的高速脉冲输出功能；复位则开通输出功能� 5�:�

60���� 脉冲输出监视� 用于监测高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�

60��� 脉冲输出完成中断使能控制� 置位该元件可以使能 <� 的脉冲输出完成中断；复位则禁止脉冲输出完成中断� 5�:�

60���� 清零功能有效�
适用于 '6=5�=51，作用于 <� 对应的轴：置位时，原点回归指令的 &/5 信号输出

功能有效；复位时不提供 &/5 信号输出�
5�:�

60���� 清零信号指定元件有效�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值 1 对应的 < 元

件 <（1）表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�
5�:�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；复位

时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；复位时，

表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；复位时，

表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，近点信

号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，零点信

号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 中断信号逻辑反转� <� 适用 '9,7� �

60���� 定位指令驱动中� 用于监测执行 '6=5 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�:� �

60���� 用户中断输入指令� <� 适用 '9,7� �

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�
 输出轴 2（Y2 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'���～6'��� 和方

向信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置

数据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:�

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:�

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� � 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则将不输出脉冲。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最高速度时，也不输出脉冲�

�

 输出轴 3（Y3 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 
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地址 名称 功能 R/W 

< 元件 <（1）表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；

复位时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 中断信号逻辑反转� <� 适用 '9,7� �

60���� 定位指令驱动中� 用于监测执行 '6=5 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�:� �

60���� 用户中断输入指令� <� 适用 '9,7� �

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�

 输出轴 4（Y4 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'���～6'��� 和方

向信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置

数据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1
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60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 定位指令驱动中� 用于监测执行 '6=5 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�:� �

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�

 输出轴 5（Y5 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'���～6'��� 和方

向信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置

数据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则将不输出脉冲。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最高速度时，也不输出脉冲�

 输出轴 6（Y6 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

60���� 脉冲输出停止控制� 置位该元件可以中止 <� 的高速脉冲输出功能；复位则开通输出功能� 5�:�

60���� 脉冲输出监视� 用于监测高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�

60��� 脉冲输出完成中断使能控制� 置位该元件可以使能 <� 的脉冲输出完成中断；复位则禁止脉冲输出完成中断� 5�:�

60���� 清零功能有效�
适用于 '6=5�=51，作用于 <� 对应的轴：置位时，原点回归指令的 &/5 信号

输出功能有效；复位时不提供 &/5 信号输出�
5�:�

60���� 清零信号指定元件有效�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值 1 对应的

< 元件 <（1）表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�
5�:�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；

复位时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 定位指令驱动中� 用于监测执行 '6=5 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�:� �

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�

 输出轴 6（Y6 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）� 用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'���～6'��� 和方 5�:� �
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地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 向信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置

数据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�
5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则将不输出脉冲。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最高速度时，也不输出脉冲�

�

 输出轴 7（Y7 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

60���� 脉冲输出停止控制� 置位该元件可以中止 <� 的高速脉冲输出功能；复位则开通输出功能� 5�:�

60���� 脉冲输出监视� 用于监测高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�

60��� 脉冲输出完成中断使能控制� 置位该元件可以使能 <� 的脉冲输出完成中断；复位则禁止脉冲输出完成中断� 5�:�

60���� 清零功能有效�
适用于 '6=5�=51，作用于 <� 对应的轴：置位时，原点回归指令的 &/5 信号

输出功能有效；复位时不提供 &/5 信号输出�
5�:�

60���� 清零信号指定元件有效�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值 1 对应的

< 元件 <（1）表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�
5�:�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；

复位时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；复位

时，表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 定位指令驱动中� 用于监测执行 '6=5 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�:� �

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�

 输出轴 7（Y7 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'���～6'��� 和方

向信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置

数据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间�

�0Q�FO�Ö,´1/10
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地址 名称 功能 R/W 

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则将不输出脉冲。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最高速度时，也不输出脉冲�

�

11.4.2   MC200 系列定位指令相关软元件 

0&��� 系列的输出轴的定义和分配如下表所示。�

表11-9  MC200 系列的输出轴定义 

输出轴 所支持的模式 输出点定义 输出模式定义 

�� 脉冲�方向�
脉冲� <��

脉冲

方向

OFF

ON

OFF

ON

正转 反转

脉冲 + 方向

�
方向� 除 <� 外不限�

�� 脉冲�方向�
脉冲� <��

方向� 除 <� 外不限�

�

 输出轴 0（Y0 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

60��� <� 脉冲输出停止控制� 置位该元件可以中止 <� 的高速脉冲输出功能；复位则开通输出功能� 5�:�

60��� <� 脉冲输出监视� 用于监测高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�

60��� <� 脉冲输出完成中断使能控制� 置位该元件可以使能 <� 的脉冲输出完成中断；复位则禁止脉冲输出完成中断� 5�:�

60���� 清零功能有效�
适用于 '6=5�=51，作用于 <� 对应的轴：置位时，原点回归指令的 &/5 信号

输出功能有效；复位时不提供 &/5 信号输出�
5�:�

60���� 清零信号指定元件有效�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值为 <（1）

表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�
5�:�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；

复位时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5�'9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；

复位时，表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5�'9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；

复位时，表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 中断信号逻辑反转�
适用于 '9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

中断信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，中断信号为 21）�
5�:�

60���� 定位指令驱动中�
用于监测执行 '6=5�'9,7 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\

时为 2))�
5�:� �

60���� <� 中断信号指定元件有效�
适用于 '9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值为 ;（1）

表示中断输入信号；复位则按照默认值，定义 ;� 为中断输入信号�
5�:�

60���� 模块中断信号指定元件有效�
适用于 '9,7，同时作用于 <�、<� 对应的轴：置位时，可以利用 60���、60���

和 6'��� 来指定中断输入信号；复位则禁止中断输入信号的指定�
5�:�

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效发出

�
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 输出轴 0（Y0 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'��～6'�� 和方向

信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置数

据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:� �

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴的中断信号软元件指定�
60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示轴 � 中断信

号�
5�:� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则基底速度将自动赋值为最高速度的 ����。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最

高速度时，将不输出脉冲�

�
�
�

 输出轴 1（Y1 对应的轴）的输出通道控制与监控 

地址 名称 功能 R/W 

60��� <� 脉冲输出停止控制� 置位该元件可以中止 <� 的高速脉冲输出功能；复位则开通输出功能� 5�:�

60��� <� 脉冲输出监视� 用于监测高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))� 5�

60��� <� 脉冲输出完成中断使能控制� 置位该元件可以使能 <� 的脉冲输出完成中断；复位则禁止脉冲输出完成中断� 5�:�

60���� 清零功能有效�
适用于 '6=5�=51，作用于 <� 对应的轴：置位时，原点回归指令的 &/5 信号

输出功能有效；复位时不提供 &/5 信号输出�
5�:�

60���� 清零信号指定元件有效�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值为 <（1）

表示清零信号；复位则按照默认值，定义 <�� 为清零信号�
5�:�

60���� 原点回归方向�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示原点回归方向为正转方向；

复位时，表示原点回归方向为反转方向�
5�:�

60���� 正转极限�
适用于 '6=5�'9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达正转方向的极限；

复位时，表示未到极限�
5�:�

60���� 反转极限�
适用于 '6=5�'9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，表示到达反转方向的极限；

复位时，表示未到极限�
5�:�

60���� 近点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

近点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，近点信号为 21）�
5�:�

60���� 零点信号逻辑反转�
适用于 '6=5，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

零点信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，零点信号为 21）�
5�:�

60���� 中断信号逻辑反转�
适用于 '9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，按负逻辑处理（输入 2)) 时，

中断信号为 21）；复位时，按正逻辑处理（输入 21 时，中断信号为 21）�
5�:�

60���� 定位指令驱动中�
用于监测执行 '6=5�'9,7 时高速输出通道 <� 的状态，EXV\ 时为 21，UHDG\

时为 2))�
5�:� �

60���� <� 中断信号指定元件有效�
适用于 '9,7，作用于 <� 对应的轴：置位时，使用 6'��� 内的数值为 ;（1）

表示中断输入信号；复位则按照默认值，定义 ;� 为中断输入信号�
5�:�

60���� 模块中断信号指定元件有效�
适用于 '9,7，同时作用于 <�、<� 对应的轴：置位时，可以利用 60���、60���

和 6'��� 来指定中断输入信号；复位则禁止中断输入信号的指定�
5�:�

注：清零有效信号 60��� 置位时会导致原点回归到位时该输出轴对应的默认清零信号<�� 发出 � 个&/5脉冲输出，脉冲宽度为 ��PV��

个扫描周期。如果该轴的默认清零信号用于其它用途，则应该复位清零有效信号，使这个功能无效�

�
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 输出轴 1（Y1 对应的轴）的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'��～6'�� 和方向

信号来计算和更新 6'���～6'���。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置数

据时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'��� 中�

5�:� �

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的爬行速度� 适用于 '6=5，作为执行该指令时的爬行速度� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（高位）�
适用于 '6=5，作为执行该指令时的原点回归速度�

5�:� �

6'���� 输出轴 � 的原点回归速度（低位）� 5�:� �

6'���� 输出轴 � 的清零信号软元件指定� 60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示清零信号� 5�:� �

6'���� 输出轴的中断信号软元件指定�
60��� 置位时，使用该元件中的数值 1 对应的 < 元件 <（1）表示轴 � 中断信

号�
5�:� �

注 �：6'���～6'��� 可以由用户根据需要修改。请确保在驱动定位指令前进行赋值。在定位指令执行过程中改变上述参数时，可能

会影响指令的正确执行。�

注 �：基底速度必须小于最高速度的 ����，否则基底速度将自动赋值为最高速度的 ����。当定位指令中的速度低于基底速度或大于最

高速度时，将不输出脉冲�

�

11.4.3   MC100 系列定位指令相关软元件 

0&��� 系列的输出轴的定义和分配如下表所示。�

表11-10  MC100 系列的输出轴定义 

输出轴 所支持的模式 输出点定义 输出模式定义 

�� 脉冲�方向�
脉冲� <��

脉冲

方向

OFF

ON

OFF

ON

正转
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 输出通道的特殊数据寄存器 

地址 名称 功能 R/W 

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'��～6'�� 和方向

信号来计算和更新 6'��～6'��。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置数据

时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'�� 中�

5�:� �

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（高位）�
用于绝对位置的计算和保存。每次执行定位指令，都根据 6'��～6'�� 和方向

信号来计算和更新 6'��～6'��。当开机并且从伺服驱动器读取绝对位置数据

时，请将得到的绝对位置数据（�� 位长整形）放入 6'�� 中�

5�:� �

6'��� 输出轴 � 的累积脉冲总数（低位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 � 的绝对位置当前值（高位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 � 的绝对位置当前值（低位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 �、� 的基底速度� 输出轴执行定位指令时的基底速度（最高速度的 ���� 以下）� 5�:� �

6'��� 输出轴 �、� 的最高速度（高位）�
输出轴执行定位指令时的最高速度，范围：��～������，单位：脉冲�

5�:� �

6'��� 输出轴 �、� 的最高速度（低位）� 5�:� �

6'��� 输出轴 �、� 的加减速时间� 输出轴执行定位指令时的加减速时间，范围：��～����，单位：PV� 5�:� �

6'��� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

6'��� 输出轴 � 包络线输出的段号� 适用于 3/6，用于检测包络线输出时正在输出的段号� 5� �

注 �：6'��～6

�6�'����

�~�}�~�}
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 设备接线示意图 
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�．操作正转位置控制、反转位置控制按钮，实现工作台定位操作。�

� �
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 PLS 包络线指令配置方法 

3/6 包络线指令通过使用 372 指令向导而生成。在 ;B%XLOGHU 中，选择工具->指令向导…，即可以进行 3/6 指令的相关

配置，如下图所示，选择 372。�

 

单击下一步后，进入高速脉冲输出点，高速脉冲输出的最高、最低频率，以及加减速时间的配置界面，如下图所示：�
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包络线所有段数的加减速时候的加速度是一定的。举例来说，如果设置如上图所示，那么当电机从 �����+] 加速到

�����+] 所需要的加速时间为：�

1000×（50000－20000）÷（100000－5000）＝316（毫秒）＝0.316（秒） 

在这段加速时间内，输出的脉冲总数可以利用梯形面积计算公式计算出来：�

（20000＋50000）×0.316÷2＝11060（脉冲数） 

因此，如果对加减速过程中的时间或者脉冲个数有要求，请先进行相关计算再设定此处的最高速度、最低速度和加减速

时间。�

点击上图中的下一步后，进入下图的运动轮廓定义。先输入第一个步骤的目标速度和移动距离，点击增加步骤。再输入

第二个步骤的目标速度和移动距离，再点击增加步骤，依此类推，最后点击完成。�

 

上述的配置被保存在 ' 元件中，您可以选择使用哪些 ' 元件来存储这些设置。如下图所示。�
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向导将建立两个子程序，一个为参数设置的子程序，一个为 3/6 的执行子程序。如下图所示。请在主程序编程时，确保

参数设置子程序被正确调用并执行后（相关的 ' 元件会被赋值），再调用执行子程序。�

 

至此，所有配置工作已经完成，如下图所示，点击完成，结束 372 的配置。� �

� � � � �
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11.5.2   轨迹插补程序实例 
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 程序举例 

程序实现如下所述功能：�

�．操作原点回归按钮，工作台进行原点的自动搜索，达到原点时停止运行。�

�．进入运行状态，操作启动按钮，按照图示轨迹连续运行。�

�．工作台在运行时按下停止按钮，则工作台停止运行。�
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附录一  特殊辅助继电器 

所有特殊辅助继电器，在 6723581 时被系统初始化，在系统设置中被设置的特殊辅助继电器将在前面的初始化完成

后，重新根据系统块设置中的设置值赋值。�

 注意 

保留的 6'，60 表格中不列出，保留的 60 元件读写属性默认为只读（5）。�

1.     PLC 工作状态标志 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60�� 监控运行位� 581 状态下，始终为高，6723 状态下始终为零� 5� √� √� √�

60�� 初始运行脉冲位� 用户程序从 6723 到 581，置高一个运行周期后置低� 5� √� √� √�

60�� 上电标志位� 当发生系统上电后置为高，当用户程序运行一个周期后置低� 5� √� √� √�

60�� 系统错误�
上电后或 6723 到 581 时检测有系统错误发生时置位，如没有任何系

统错误发生，该位清零�
5� √� √� √�

60�� 电池电压过低� 当电池电压过低时置位，当检测到电池电压高于 ���9 清除该位� 5� √� � √�

60�� 交流停电检测位�
检测到交流失电时置位（检测交流失电时间窗口长 ��PV），延时停电

检测时间（在 6'�� 中设定）后，如掉电情况消失清除该位�
5� √� √� √�

60�� ��9GF 失电�
检测 ��9GF 失电时置位（检测时间窗口长 ��PV），延迟 ��PV 后，再

次检测 ��9GF 失电时，如失电情况消失，清除该位�
5� √� √� √�

60�� 无电池工作模式�
当该位置 � 时，系统电池失效情况下，不报电池备份数据丢失错误和强

制表丢失错误。（只能通过系统块配置）�
5� √� � √�

60�� 恒定扫描模式� 该位置位后，扫描时间恒定（只能通过系统块配置）� 5� √� √� √�

60�� 输入点开机模式�
该位置位后，设定的 ;输入点 21 时 3/& 可由 6723 进入 581 状态（只

能通过系统块配置）�
5� √� √� √�

2.     时钟运行位 

地址 名称 动作与功能 R/W 
MC2
00 

MC1
00 

MC280 

60��� ��PV 时钟� ��PV 为周期的时钟振荡（半个周期翻转，用户程序运行时首个半个周期为 �）� 5� √�
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60��� 指令执行错误�
指令执行错误，置位。同时具体的错误类型代码填入 6'��。
执行应用指令正确后清零�

5� √� √� √�

60��� 指令元件编号下标溢出� 指令执行错误，置位。同时具体的错误类型代码填入 6'��� 5� √� √� √�

60��� 指令参数非法�
指令执行错误，置位。同时具体的错误类型代码填入 6'��。
执行应用指令正确后清零�

5� √� √� √�

60��� 指令执行结束标志� 02'5: 指令动作结束时接通� 5� � √� √�

4.     中断控制 

地址 名称 动作与功能 R/W 
MC2
00 

MC1
00 

MC280 

60��� ;� 输入上升�下降沿中断使能标志位� 置 � 时，使能 ;� 上升沿（下降沿）中断� 5�:� √� √� √�

60��� ;� 输入上升�下降沿中断标志位� 置 � 时，使能 ;� 上升沿（下降沿）中断� 5�:� √� √� √�

60��� ;� 输入上升�下降沿中断使能标志位� 置 � 时，使能 ;� 上升沿（下降沿）中断� 5�:� √� √� √�

60��� ;� 输入上升�下降沿中断使能标志位� 置 � 时，使能 ;�
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�

5.     外设指令 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60��� 打印模式选择� 置 � 时，���� 个字符，� 时固定 � 个字符� 5�:� √� � √�

60��� 打印进行中� 置 � 时，正在打印� 5� √� � √�

6.     高速脉冲输出控制 

地址 名称 功能 R/W 
MC2
00 

MC1
00 

MC280 

60��� <� 高速脉冲输出控制� <� 高速脉冲输出停止指令� 5�:� √� √� √�

60��� <� 高速脉冲输出控制� <� 高速脉冲输出停止指令� 5�:� √� √� �

60��� <� 高速脉冲输出监视� <� 高速脉冲输出监视（EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))）� 5� √� √� √�

60��� <� 高速脉冲输出监视� <� 高速脉冲输出监视（EXV\ 时为 21，UHDG\ 时为 2))）� 5� √� √� �

60��� 3:0 时基单位� 为 21 时，时基单位为微秒；为 2)) 时，时基单位为毫秒� 5�:� � √� �

60��� 清零功能有效� 定位指令原点回归（=51）&/5 信号输出功能有效� 5�:� � √� �

SM86�
<� 中断驱动脉冲输出

有效�
为 21 时，中断程序和子程序中可调用 3/6< 指令，主程序中调

用将随能流连续反复驱动�
5�:� √� √� √�

SM87�
<� 中断驱动脉冲输出

有效�
为 21 时，中断程序和子程序中可调用 3/6< 指令，主程序中调

用将随能流连续反复驱动�
5�:� √� √� √�

SM88 包络线循环执行� 为 21 时，包络线循环反复执行� 5�:� � � √�

SM89 3/69 渐进变频� 为 21 时，频率渐进变化。� 5�:� � � √�

7.     脉冲捕捉监视位 

地址 名称 功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位� 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位� 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

60��� 输入 ;� 脉冲捕捉监视位 输入 ;� 上升沿脉冲捕捉� 5�:� √� √� √�

注：�．由 6723 到 581 时清除。在本端口上有 +&17 高速计数器驱动指令和 63' 测频指令，端口的脉冲捕捉无效。在其它情况都有

效。具体说明参考 6.10.9  SPD：测频指令和 6.10.1  HCNT：高速计数器驱动指令。�
�．0&��� 与 0&��� 系列，对 ;�～;� 脉冲的总输入数在硬件方式（脉冲捕捉，63' 指令，+&17 且没有高速比较指令时）是不超过

��N，软件处理（在驱动了的高速计数器中使用 '+6&6，'+6&,，'+6=，'+63，'+67 指令）是不超过 ��N�

8.     四倍频 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60����
;�，;� 的 $% 相输入 �

倍�� 倍的切换�
� 5�:� √� √� √�

60����
;�，;� 的 $% 相输入 �

倍�� 倍的切换�
� 5�:� √� √� √�

60����
;�，;� 的 $% 相输入 �

倍�� 倍的切换�
� 5�:� � � √�

60����
;�，;� 的 $% 相输入 �

倍�� 倍的切换�
� 5�:� � � √�

60���� ;�，;� 的 $% 相输入 � � 5�:� � � √�
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倍�� 倍的切换�

9.     自由端口（PORT0） 

地址 名称 动作与功能 R/W 
MC2
00 

MC10
0 

MC280 

60���� 端口 � 发送使能标志�
当使用 ;07 指令时该位被置位，当发送结束后该位将被自

动清零。用户也可对其手动清零，以中止端口 � 的当前发送

任务。当又有能流导通的时候，该端口的发送任务可以继续�
5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 接收使能标志�
当使用 5&9 指令时该位被置位，当发送结束后该位将被自

动清零。用户也可对其手动清零，以中止端口 � 的当前发送

任务。当又有能流导通的时候，该端口的发送任务可以继续�
5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 发送完成标志� 发送完成置位� 5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 接收完成标志� 接收完成置位� 5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 空闲标志� 当端口没有通讯任务的时候，标志位置位� 5� √� √� √�

�

 注意 

60����60��� 是针对于适用 3257� 的所有通信协议而言的一个接收、完成与空闲标志。比如：0&���� 3/& 的 3257�
可用于 0&EXV、0RGEXV 及 )5((3257 协议，无论采用哪种协议，60����60��� 都适用。�
�

10.     自由端口（PORT1） 

地址 名称 动作与功能 R/W 
MC2
00 

MC1
00 

MC280 

60���� 端口 � 发送使能标志�
当使用 ;07 指令时该位被置位，当发送结束后该位将被自动清

零。用户也可对其手动清零，以中止端口 � 的当前发送任务。

当又有能流导通的时候，该端口的发送任务可以继续�
5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 接收使能标志�
当使用 5&9 指令时该位被置位，当接收结束后该位将被自动清

零。用户也可对其手动清零，以中止端口 � 的当前发送任务。

当又有能流导通的时候，该端口的接收任务可以继续�
5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 发送完成标志� 发送完成置位� 5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 接收完成标志� 接收完成置位� 5�:� √� √� √�

60���� 端口 � 空闲标志� 当端口没有通讯任务的时候，标志位置位� 5� √� √� √�

�

 注意 

60����60��� 是针对于适用 3257� 的所有通信协议而言的一个发送完成、接收完成与空闲标志。比如：0&����3/& 的

3257� 可用于 0&EXV、0RGEXV 及 )5((3257 协议，无论采用那种协议，60����60��� 都适用。�
 

11.     扩展自由端口（PORT 2） 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� 端口 � 发送使能标志�

当使用 ;07 指令时该位被置位，当发送结束后该位将

被自动清零。用户也可对其手动清零，以中止端口 � 的

当前发送任务。当又有能流导通的时候，该端口的发送

任务可以继续�

5�:� √� � √�

60���� 端口 � 接收使能标志�

当使用 5&9 指令时该位被置位，当接收结束后该位将

被自动清零。用户也可对其手动清零，以中止端口 � 的

当前发送任务。当又有能流导通的时候，该端口的接收

任务可以继续�

5�:� √� � √�

60���� 端口 � 发送完成标志� 发送完成置位� 5�:� √� � √�

60���� 端口 � 接收完成标志� 接收完成置位� 5�:� √� � √�
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地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� 端口 � 空闲标志� 当端口没有通讯任务的时候，标志位置位� 5� √� � √�

�

 注意 

SM132-SM134 是针对于适用 PORT 2 的所有通信协议而言的一个发送完成、接收完成与空闲标志。比如：MC200 PLC 的 485

通信模块可用于 Modbus 及 FREEPORT 协议，无论采用那种协议，SM132-SM134 都适用。 

�

12.     Modbus 通讯 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� 端口 ��0RGEXV 的通讯完成� 通讯完成时置位� 5�:� √� √� √�

60���� 端口 ��0RGEXV 的通讯错误� 通讯错误时置位� 5�:� √� √� √�

60���� 端口 ��0RGEXV 的通讯完成� 通讯完成时置位� 5�:� √� � √�

60���� 端口 ��0RGEXV 的通讯错误� 通讯错误时置位� 5�:� √� � √�

�

13.     MCbus 通讯 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� � 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� �� 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� �� 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� �� 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� �� 号站通讯错误标志� � 5� √� √� √�
60���� �� 号站通讯错误标志� � 5� √Ĝ
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14.     集成模拟量通道的使能标志 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� $' 通道 � 的使能标志� 置 �，则使能 $' 通道 � 的采样� 5�:� � √� �

60���� $' 通道 � 的使能标志� 置 �，则使能 $' 通道 � 的采样� 5�:� � √� �

60���� $' 通道 � 的电压电流使能标志� 置 �，电流输入，� 为电压输入� 5�:� � √� �

60���� $' 通道 � 的电压电流使能标志� 置 �，电流输入，� 为电压输入� 5�:� � √� �

60���� '$ 通道 � 的使能标志� 置 �，则使能 '$ 通道 � 的输出� 5�:� � √� �

�

15.     运算标志位 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� 零标志位�
当相关操作结果为零时，相关指令执行时对该位置

位。用户可对其手动清零�
5�:� √� √� √�

60���� 进位�溢出标志位�
当相关操作有进位时，相关指令执行时对该位置

位，用户可对其手动清零�
5�:� √� √� √�

60���� 借位�
当相关操作有借位时，相关指令执行时对该位置

位，用户可手动清除、设置该位�
5�:� √� √� √�

60���� 表格比较标志� 当整个表格记录完成时置位� 5�:� √� √� √�

60���� 数据块比较置位� 当数据块中比较结果都为 � 时，置位� 5�:� � � √�

16.     ASCII 码转换指令标志 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� $6& 指令存储方式标志�
�：每个字高低字节各存放 � 个 $6&,, 码�
�：每个字的低字节存放 � 个 $6&,, 码�

5�:� � √� √�

60���� 6$9(5 指令执行结束标志�
当一段的数据全部保存到存储卡后，置该标志位，

在该指令开始有效执行的时候复位�
5� � � √�

17.     系统总线错误标志 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60����
主模块总线错误

标志位�

�．上电编址正确清除�
�．6723→581 无此错误清除�
�．下载新程序时清除�
�．该位引起系统停机�

5� √� √� √�

60����
一般模块总线错

误标志位�
�．当发生一般模块总线操作错误，该位置位，系统报警�
�．系统故障消除标志自动清除�

5� √� √� √�

60����
特殊模块总线错

误标志位�
�．当发生特殊模块总线操作错误，该位置位，系统报警�
�．系统故障消除标志自动清除�

5� √� √� √�

18.     实时时钟错误标志 

地址 名称 动作与功能 R/W 
MC2
00 

MC1
00 

MC280 

60���� 读写实时时钟错误�
当发生实时时钟错误，该位置位；系统故障消除标志自动

清除�
5� √� √� √�

�
�
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19.     增/减型计数器计数方向 

地址号 对应计数器地址号 功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� &����

当 60��B�B� 为高电平，其对应的 &�B�B变为减型计数�

当 60��B�B� 为低电平，其对应的 &�B�B变为增型计数�

5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &����

当 60��B�B� 为高电平，其对应的 &�B�B变为减型计数�

当 60��B�B� 为低电平，其对应的 &�B�B变为增型计数�

5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

60���� &���� 5�:� √� √� √�

20.     高速计数器的计数方向及监控 

区分 地址号 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 

单相单

端计数

输入�

60���� &����

其对应的 60��B�B变为高电平和低电平分别对应计数

器的减和增�

5� √� √� √�

Ĝ

����

5�:怀唀

��

������

��

��������

��

������

��
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区分 地址号 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

单相增

减计数

输入�

60���� &����

当单相增减计数输入计数器和双相计数输入计数器的

&��B�B处于减型计数模式时，其对应的 60��B�B变为高

电平。�

增型计数时，为低电平�

5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� � � √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

双相计

数输入�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� � � √�

60���� &���� 5� � � √�

60���� &���� 5� � � √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5� √� √� √�

60���� &���� 5�� √� √� √�

60���� &���� � 5�� � � √�

60���� &���� � 5�� � � √�

60���� &���� � 5�� � � √�

60���� &���� � 5�� � � √�

�

21.     增强定位 

地址号 名称 功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60����
中断输入功能指定

有效�

<�、<� 适用 '9,7。当不使用中断输入指定功能，那么

<� 对应 ;� 的中断，<� 对应 ;� 的中断；当使用指定则

将该位置位，然后对应的 6'��� 的每一个 � 位对应着每

一个输出（<）的输入�

5�:� √� � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出停止

指令�
当该位置位后，<��� 脉冲将被禁止� 5�:� � � √�

60����
<��� 脉冲输出监控

（EXV\�UHDG\）�
有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�

60����
<��� 脉冲输出监控

（EXV\�UHDG\）�
有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�

60����
<��� 脉冲输出监控

（EXV\�UHDG\）�
有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�

60����
<��� 脉冲输出监控

（EXV\�UHDG\）�
有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�

60���� <��� 脉冲输出监控 有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�
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地址号 名称 功能 R/W MC200 MC100 MC280 

（EXV\�UHDG\）�

60����
<��� 脉冲输出监控

（EXV\�UHDG\）�
有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�

60����
<��� 脉冲输出监控

（EXV\�UHDG\）�
有脉冲输出时，<��� 置位� 5� � � √�

60���� 清零功能有效�
定位指令原点回归（=51）&/5 信号输出功能有效�<��，
适用 '6=5�=51�

5�:� √� � √�

60����
清零信号指定软件

有效�
对应的 6'��� 内的数值为 <（1）表示清零信号，不指

定则 <� 为 <� 的清零信号。适用 '6=5�
5�:� √� � √�

60���� 原点回归方向� <� 适用 '6=5� 5�:� √� � √�

60���� 正转极限� <� 适用 '6=5�'9,7� 5�:� √� � √�

60���� 反转极限� <� 适用 '6=5�'9,7� 5�:� √� � √�

60���� 近点信号逻辑反转� <� 适用 '6=5� 5�:� √� � √�

60���� 零点信号逻辑反转� <� 适用 '6=5� 5�:� √� � √�

60���� 中断信号逻辑反转� <� 适用 '9,7，不适用用户中断输入指令� 5�:� √� � ��6�0ԃ

Թ脉冲䔔原点回驱动

ԶM䔹脉冲M

ԃ

Թ脉冲 ԃԹ脉冲 Ж0ГГ䐖M
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地址号 名称 功能 R/W MC200 MC100 MC280 

60���� 反转极限� <� 适用 '6=5�'9,7� 5�:� � � √�

60���� 近点信号逻辑反转� <� 适用 '6=5� 5�:� � � √�

60���� 零点信号逻辑反转� <� 适用 '6=5� 5�:� � � √�

60���� 定位指令驱动中� <� 适用 '6=5�'9,7� 5�:� � � √�

60���� 清零功能有效� <� 适用 '6=5�=51� 5�:� � � √�

��

�

�

܀܀

�

�

��

�܀
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附录二  特殊数据寄存器 

 注意 

�．6'��～6'�� 以外的所有特殊数据寄存器，在 6723→581 时被系统初始化。�
�．保留的 6'，60 表格中不列出，保留的 6' 元件读写属性默认为只读（5）。�
�

1.     PLC 工作状态数据 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'��� 3/& 类型� �� 代表 0&���，�� 代表 0&���� 5� √� √� √� �

6'��� 版本号� 例如：���� 为 ������ 5� √� √� √� �

6'��� 用户程序的容量� 例如：�� 表示 ��N 步程序� 5� √� √� √� �

6'��� 系统错误代码� 存储发生的系统错误代码� 5� √� √� √� �

6'��� 电池电压值� 以 ���9 为单位，���9 为 ��� 5� √� � √� �

6'���
交流失电检测延迟

时间设置值�

如设置值小于 ��PV 按 ��PV 处理。�

如设置值大于 ���PV 按 ���PV 处理（只能通过系统

块配置）�
5� √� � √�

��～
���PV�

6'��� 高速输出轴数� � 表示 � 轴输出，� 表示 � 轴输出� 5� � � √� �

6'��� 扩展 ,�� 模块个数� � 5� √� √� √� �

6'��� 特殊模块个数� � 5� √� √� √� �

6'���
设定运行控制的输入点�

采用 �� 进制（;� 显示为 �，;�� 显示为 �，最大到 ��）�

（只能通过系统块配置）�
5� √� √� �～��� √�

6'��� 主模块 ,2 的点数� 高字节：输入。低字节：输出� 5� √� √� √� �

6'��� 扩展模块 ,2的点数� 高字节：输入。低字节：输出� 5� √� √� √� �

6'���
主模块模拟 ,2的点

数�
高字节：输入。低字节：输出� 5� √� √� � �

6'��� 保留� � � � � � �

6'��� 保留� � � � � � �

6'��� 保留� � � � � � �

6'��� 保留� � � � √� � �

6'��� 保留� � � � � � �

6'���
高速环形计数器

（高位）�
当 60�� 置位，递增动作的环形计数器（���PV单位���

位）� ����������������PV�
5�:� � ������ � �

6'���
高速环形计数器

（低位）�
� 5�:� � ������ � �

2.     运行错误代码 FIFO 区 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'��� 保留运行错误代码 ��

按队列顺序，保留 � 条最近的运

行错误类型代码，6'�� 总保存新

近发生的错误的类型代码�

5� √� √� √� �

6'��� 保留运行错误代码 �� 5� √� √� √� �

6'��� 保留运行错误代码 �� 5� √� √� √� �

6'��� 保留运行错误代码 �� 5� √� √� √� �

6'��� 保留运行错误代码 �� 5� √� √� √� �

�
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3.     FROM/TO 错误 

地址 名称 R/W 
MC20

0 
MC10

0 
MC280 范围 

6'��� 使用 )520�72 指令时，发生了错误的特殊模块编号（从 � 开始）� 5� √� √� √� 初始值为 ����

6'��� 刷新 ,�2 操作时，发生了错误的 ,�2 芯片编号（从 � 开始）� 5� √� √� √� 初始值为 ����

�

4.     扫描时间 

地址 名称 动作与功能 R/W 
MC2
00 

MC1
00 

MC280 范围 

6'��� 当前扫描值� 当前扫描时间（PV 为单位）� 5� √� √� √� �

6'��� 最小扫描时间� 扫描时间的最小值（PV 为单位）� 5� √� √� √� �

6'��� 最大扫描时间� 扫描时间的最大值（PV 为单位）� 5� √� √� √� �

6'���
恒定扫描时间设

定值�

初始值为 �PV（只能通过系统块配置），

以 �PV 为单位，当恒定扫描时间大于用

户监控超时设定值时，作用户程序超时报

警。当用户程序某个扫描周期大于恒定扫

描时，该周期恒定扫描模式自动失效，不

作报警处理。�

当 6'�� 设定值大于 ����PV 时，按 ����

恒定扫描时间设恒定᠀恒定᠀恒定᠀
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6.     高速输入滤波时间常数设置 

地址 名称 动作与功能 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'���
高速输入 ;� 滤

波调时间（XV）�
当高速输入的信号周期小于设定值时，

输入信号被滤除�
5�:� �

�����√� � ������XV�
�

��;�Ⲵؑਧޕ
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�

9.     定时中断周期 

地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'��� 定时中断 � 周期设置值�
当值不在 �～����� 范围内时该中

断不触发�
5�:� √� √� √� �～�����PV�

6'��� 定时中断 � 周期设置值�
当值不在 �～����� 范围内时该中

断不触发�
5�:� √� √� √� �～�����PV�

6'��� 定时中断 � 周期设置值�
当值不在 �～����� 范围内时该中

断不触发�
5�:� √� √� √� �～�����PV�

注：系统在处理用户定时中断时有±�PV 误差，为了保证定时中断能正常工作，建议用户定时中断周期设置值大于等于

�PV。�

�

10.     定位指令 

地址 名称 R/W MC200 MC100 MC280 初始值 

6'��� <� 输出定位指令的当前值（高位）� 5�:� � √� �
��

6'��� <� 输出定位指令的当前值（低位）� 5�:� � √� �

6'��� <� 输出定位指令的当前值（高位）� 5�:� � √� �
��

6'��� <� 输出定位指令的当前值（低位）� 5�:� � √� �

6'��� 执行 =51、'59,、'59$ 指令时的基底速度� 5�:� � √� � ��

6'��� 执行 =51、'59,、'59$ 指令时的最高速度（高位）� 5�:� � √� �
��������

6'��� 执行 =51、'59,、'59$ 指令时的最高速度（低位）� 5�:� � √� �

6'��� 执行 =51、'59,、'59$ 指令时的加减速时间� 5�:� � √� � ����

6'��� 包络线上升时间（毫秒）� 5�:� √� √� √� ����

6'��� 包络线下降时间（毫秒）� 5�:� √� √� √� ����

 

 

11.     实时时钟 

地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'���� 年� 实时时钟用� 5� √� √� √� ����～�����

6'���� 月� 实时时钟用� 5� √� √� √� �～�� 月�

6'���� 日� 实时时钟用� 5� √� √� √� �～�� 日�

6'���� 小时� 实时时钟用� 5� √� √� √� �～�� 小时�

6'���� 分� 实时时钟用� 5� √� √� √� �～�� 分钟�

6'���� 秒� 实时时钟用� 5� √� √� √� �～�� 秒�

6'���� 星期� 实时时钟用� 5� √� √� √� �（周日）～�（周六）�

用户只能通过 7:5 指令或上位机设置�
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12.     自由端口接收控制及状态（通讯口 0） 

地址 名称 寄存器内容 
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13.     自由端口接收控制及状态（通讯口 1） 

地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'����

自
由

端
口

�
模

式
状

态
字

�

6'�����～6'������

端口波特率�

E�，E�，E��
���：������ 波特率�
���：������ 波特率�
���：����� 波特率�
���：����� 波特率�
���：����� 波特率�
���：����� 波特率�
���：������ 波特率�
���：������� 波特率�

5�:� √� √� √� �

6'����� 停止位�
�：� 位停止位�
�：� 位停止位�
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地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'���� 当前收到的字符� � 5� √� √� √� �

6'���� 当前收到的字符总数� � 5� √� √� √� �

6'���� 当前发送的字符� � 5� √� √� √� �

14.     Modbus/MCbus 设定 

地址 名称 R/W 
MC2
00 

MC100 MC280 范围 

6'���� 本站站号设定（通讯口 �）� 5�:� √� √� √�
02'（�～��），0&%86

（�～��）�

6'����
通讯口 � 最大超时时间设定（发送之后和接收之

前）�0&EXV 附加延迟�
5�:� � √� √� �

6'���� 通讯口 � 重试次数� 5�:� � √� √� �

6'���� 0&EXV 网络刷新模式（通讯口 �）� 5�:� � √� √� �～���

6'���� 本站站号设定（通讯口 �）� 5�:� √� √� √�
02'（�～��），0&%86

（�～��）�

6'����
最大超时时间设定（通讯口 � 发送之后和接收之

前）�0&EXV 附加延迟�
5�:� √� √� √� �

6'���� 重试次数（通讯口 �）� 5�:� √� √� √� �～����

6'���� 0&EXV 网络刷新模式（通讯口 �）� 5�:� � √� √� �～���

6'���� 0RGEXV 主站的错误代码（通讯口 �）� 5� √� √� √� �

�

15.     扩展自由端口接收控制及状态（通讯口 2） 

地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'����

自
由

端
口

�
模

式
状

态
字

�

6'�����～6'������

端口波特率�

E�，E�，E��
���：������ 波特率�
���：������ 波特率�
���：����� 波特率�
���：����� 波特率�
���：����� 波特率�
���：����� 波特率�
���：������ 波特率�
���：������� 波特率�

5�:� � � √� �

6'����� 停止位�
�：� 位停止位；�：� 位停

止位�

6'����� 奇偶校验� �：偶校验；�：奇校验�

6'����� 奇偶校验允许� �：不校验；�：校验�

6'����� 每个字符的数据位�
每个字符的数据位�
�：� 位字符；�：� 位字符�

6'����� 自由口接收开始字

符模式�
�：有特定起始字符�
�：无特定起始字符�

6'����� 自由端口接收结束

字符模式�
�：有特定结束字符�
�：无特定结束字符�

6'����� 自由口字符间超时

有效�
�：有字符间超时有效�
�：无字符间超时有效�

6'�������自由口帧间超时有

效�
�：有帧间超时；�：无帧间

超时�

6'����

�

6'������� 保留�

5�:� � � √� �
6'�������
高低字节有效�

�：字元件低字节有效�
�：字元件高低字节有效�

6'������～6'������� 保留�
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地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'���� 开始字符� � 5�:� � � √� �

6'���� 结束字符� � 5�:� � � √� �

6'���� 字符间超时时间�
默认 �PV（忽略字符间超

时）�
5�:� � � √�

�～
�����PV�

6'���� 帧超时时间� 默认 �PV（忽略帧超时）� 5�:� � � √�
�～

�����PV�

6'���� 接收完成信息代码�

第 � 位：用户终止接收置位�

第 � 位：收到指定结束字置

位�

第 � 位：收到最大字符数置

位�

第 � 位：字符间超时置位�

第 � 位：（桢）接收超时置

位�

第 � 位：奇偶检验错误时置

位�

第 �～�� 位：保留，用户可

忽略�

5� � � √� �

6'���� 当前收到的字符� � 5� � � √� �

6'���� 当前收到的字符总数� � 5� � � √� �

���
√�ĜĜ�ĜĜĜ�Ĝƒ��
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地址 名称 R/W 
MC2
00 

MC100 MC280 范围 

6'���� '+67 或 '+63 表格要比较数据高位� 5�:� √� √� √� �

6'���� '+67 或 '+63 表格要比较数据低位� 5�:� √� √� √� �

6'���� 当前正执行表格的记录号� 5�:� √� √� √� �

�

19.     发生错误标志 

地址 名称 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'���� 一般模块总线错误的模块号� 5� � √� √� �

6'���� 特殊模块总线错误的模块号� 5� � √� √� �

6'���� 02'%86 详细错误�3257��� 5� � � √� �

6'���� 02'%86 详细错误�3257��� 5� � � √� �

6'���� 02'%86 详细错误�3257��� 5� � � √� �

20.     通讯任务调度时间设置 

地址 名称 寄存器内容 R/W MC200 MC100 MC280 范围 

6'����
3257� 的通讯

调度时间（PV）�

默认为 �，每一扫描周期调度一次通讯任务；例如，当设

置为 � 时，�PV 进行一次通讯任务的调度，从而提高通

讯的，由于通讯任务会打断用户程序的执行，通讯的可

能是元件的中间状态，使用的时候需要注意。�

5�:� ������ ������ ��

��������

6'����
3257� 的通讯

调度时间（PV）�
同上�

5�:� ������ ������ �� �

6'����
3257� 的通讯

调度时间（PV）�
同上�

5�:� ������ ������ �� �

�

21.     增强定位指令 

地址 名称 R/W MC200 MC100 MC280 

6'���� <� 输出定位指令的当前值数据寄存器（高位）� 5�:� √� � √�

6'���� <� 输出定位指令的当前值数据寄存器（低位）� 5�:� √� � √�

6'����
<� 执行 =51，3/69，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时的最高速

度（��～������）（高位）�
5�:� √� � √�

6'����
<� 执行 =51，3/69，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时的最高速

度（��～������）（低位）�
5�:� √� � √�

6'����
<� 执行 =51，3/69，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时的基底速

度�最高速度的 ���� 以下��
5�:� √� � √�

6'����
<� 执行 =51，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时由基底速度（6'���）
上升到最高速度（6'���，6'���）的加减速时间（��PV～����PV）�

5�:� √� �

√

 

)

�Ä�Ä

�Å
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6'����
<� 执行 =51，3/69，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时的最高速

度（��～������）（低位）�
5�:� √� � �

6'����
<� 执行 =51，3/69，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时的基底速

度�最高速度的 ���� 以下��
5�:� √� � �

6'����
<� 执行 =51，'59,，'59$，'6=5，'9,7 指令时由基底速度（6'���）
上升到最高速度（6'���、6'���）的加减速时间（��PV～����PV）�

5�:� √� � �

6'���� <� 爬行速度，适用于 '6=5� 5�:� √� � �

6'���� <� 原点回归速度，适用于 '6=5（高位）� 5�:� √� � �

6'���� <� 原点回归速度，适用于 '6=5（低位）� 5�:� √� � �

6'���� <� 清零信号软元件指定� 5�:� √� � √�

6'���� <� 清零信号软元件指定� 5�:� √� � �

6'���� 中断输入指定� 5�:� √� � √�

 

地址号 数据长度 初始值 名称 R/W 
MC10

0 
MC20

0 
MC280 

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� � ��� �� 作为 <��� 包络线输出时正在输出的段数� 5� � � √�

6'���� 高位� ��� ��
作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�
5�:� � � √�

6'���� 低位� � � � � � � �

6'���� 高位� ���
�������0&�����
�������

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�
5�:� � � √�

6'���� 低位� � � � 5�:� � � √�

6'���� � ���
�����0&�������
��

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 高位� ��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 低位� � � � 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ��

作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�
5�:� � � √�

6'���� 低位�

6'���� 高位�
���

�������0&�����
�������

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� � ���
�����0&�������
��

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�
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地址号 数据长度 初始值 名称 R/W 
MC10

0 
MC20

0 
MC280 

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位� ��� ��
作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�
5�:� � � √�

6'���� 低位� � � � � � � �

6'���� 高位� ���
�������0&�����
�������

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�
5�:� � � √�

6'���� 低位� � � � 5�:� � � √�

6'���� � ���
�����0&�������
��

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 高位� ��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 低位� � � � 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ��

作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�
5�:� � � √�

6'���� 低位�

6'���� 高位�
��� �������

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����
执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ��

作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� �������

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����
执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�
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地址号 数据长度 初始值 名称 R/W 
MC10

0 
MC20

0 
MC280 

6'���� 高位�
��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ��

作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� �������

执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����
执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ��

作为 <��� 输出定位指令底当前值数据寄

存器使用。�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� 高位�

��� �������
执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的最高速度������������

（\�）0&��� 最高速度（��－������）�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����
执行 =51�3/69�'59,�'59$，'6=5，
'9,7 指令时的基底速度�最高速度的 ����

以下�� � （\�）�
5�:� � � √�

6'���� � ��� �����

执行 =51�'59,�'59$，'6=5，'9,7 指

令时由基底速度（6'���）上升到最高速

度（6'����6'���）的加减速时间。（\�）�

（��PV－����PV）�

5�:� � � √�

6'���� � ��� �� 清零信号软元件指定� <�� 5�:� � � √�

6'���� � ��� ����� 爬行速度� <� 适用于 '6=5� 5�:� � � √�

6'���� 高位�
��� ������ 原点回归速度� <� 适用于 '6=5�

5�:� � � √�

6'���� 低位� 5�:� � � √�

 

22.     信号报警器指令 

地址号 名称 R/W MC100 MC200 MC280 

6'���� 保持 6����6��� 中动作的最小编号� 5�:� � � √�

 

23.     定时输出指令 

地址号 名称 R/W MC100 MC200 MC280 

6'���� 定时时钟输出 � 用的扫描次数� 5�:� � � √�

6'���� 定时时钟输出 � 用的扫描次数� 5�:� � � √�

6'���� 定时时钟输出 � 用的扫描次数� 5�:� � � √�

6'���� 定时时钟输出 � 用的扫描次数� 5�:� � � √�

6'���� 定时时钟输出 � 用的扫描次数� 5�:� � � √�
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附录三  Modbus 通讯协议（MC100、MC200、MC280 系列） 

1.     Modbus 通讯协议概述 

0& 系列小型 3/& 有两个通讯口，其通讯口 �（也作为编程口）支持 0RGEXV 从站，通讯口 � 支持 0RGEXV 主站和从站（可

由后台软件设置）：�

1．RS485 或 RS232 接口，物理接口采用 RS232 三线制 

2．支持 RTU、ASCII 格式（不支持 ASCII 结束字符的更改） 

3．作为 Modbus 从站，从站的地址范围 1～31 

4．支持广播模式，广播对写入有效，还对诊断的部分子功能码有效 

5．波特率可设置为 38，400、19，200 bps、9，600 bps、4，800 bps、2，400 bps、1，200 bps（默认为 19200，
8 位数据，1 位停止位，偶校验） 

6．数据域：支持 2×252 个字节（ASII 模式）、252 字节（RTU 模式） 

2.     支持的 Modbus 功能码及元件寻址方式 

从站支持的功能码 ��，��，��，��，��，��，��，��（十进制）。�

 读写元件功能码与元件对应关系： 

功能码 功能码名称 Modicon 数据地址 可操作元件类型 注释 

��� 读线圈� � 注 ��[[[[� <、;、0、60、6、7、&� 读位�

��� 读离散量输入� � 注 ���

读位

䈥㠀

�&

�� ��

#�

�&

��

#�

�&

�7

�Ã

�7

�Ã

��

�Ã

�7

�Ã

�&�7

�&
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 PLC 元件与 Modbus 传输中的协议地址的对应关系： 

元件 类型 物理元件 协议地址 支持的功能码 注释 

<� 位元件�
<�～<����

（� 进制编码）共 ��� 点�
����～����� ��、��、���

输出的状态，元件编号为 <�～<�，
<��～<���

;� 位元件�
;�～;����

（� 进制编码）共 ��� 点�
����～������
����～�����

��、��、���
���

输入的状态，支持两种地址，元件编

号同上�

0� 位元件� 0�～0������
����～�����
������������

��、��、��� �

60� 位元件� 60�～60����
����～�����
������������

��、��、��� �

6� 位元件� 6�～6�����
����������
������������
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�．另外，0&��� 实现的 0RGEXV 通讯协议支持对双字元件的读写、对 /21*�,17 类型变量的读写以及对浮点数的读写，

在 0&��� 系列的 3/& 中 �� 位数据的存储方式采用高字节存在高地址的方式，例如一个 �� 位的数据，存在两个 ' 元件

（'��'�）里，高 �� 位就存在 '� 中，低 �� 位就存在 '� 中。如下图描述：（具体例子见下文）�

高16位 低16位

32位数据

高16位

低16位

D3

D4
�

�

3.     Modbus 功能码叙述 

3.1   读取线圈状态（0x01） 

在 0& 系列 3/& 中读取位元件，读取的最大个数是 ��� 个。�

�．请求帧�

地址� 功能码（��+）�
起始地址� 元件个数� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�

�．响应帧�

如果读取的地址不是 � 的倍数，剩下的位由 � 填充（由高位开始填充）。�

地址� 功能码（��+）�
读取的元件个数 Q�

（字节数）�
读取的数据 1R��� ««� 读取的数据 1R�Q�

校验码�
�&5&或/5&��

� � � � � � � � � � � �
�

%�� � %�� %�� %�� � %�� %�� � %�� � %��

3.2   读取离散量输入状态（0x02） 

在 0& 系列 3/& 中专门指的是 ; 元件，本功能码只支持对 ; 元件的读取，读取的最大个数是 ��� 个。�

�．请求帧�

地址�
功能码�

（��+）�
起始地址� 元件个数� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�
�．响应帧�

如果读取的个数不是 � 的倍数，剩下的位由 � 填充（由高位开始填充）。�

地址�
功能码

（��+）�
读取的元件个数 Q（字节数）� 读取的数据 1R��� ««� 读取的数据 1R�Q�

校验码�
�&5& 或 /5&��

� � � � � � � � � � � �
�

%�� � %�� %�� %�� � %�� %�� � %�� � %��

3.3   读取保持寄存器（0x03） 

读取保持寄存器是读取从站的数据（字）寄存器值，最多每次读取 ��� 个寄存器。不支持广播。�

�．请求帧�

地址�
功能码�

（��+）�
起始地址� 元件个数� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�
�．响应帧�

地址�
功能码�

（��+）�
读取的元件个数 Q

（字节数）�
读取的数据 1R���

««�
读取的数据 1R�Q� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�
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3.4   强置（写）单线圈（0x05） 

强置（写）单线圈是向从站写入位元件值，允许广播（EURDGFDVW），即写入所有从站的相同元件。最多支持 � 个位元件。�

�．请求帧�

地址�
功能码�

（��+）�
起始地址� 写入的元件值� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�
注：写入元件的值为 �[))���21���或者 �[�����2))����

�．响应帧�

响应帧是请求帧的重复。�

地址�
功能码�

（��+）�
起始地址� 写入的元件值� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�

3.5   预置（写）单寄存器（0x06） 

强置（写）单寄存器是向从站写入字元件值，允许广播，即写入所有从站的相同元件。最多支持 � 个字元件。�

�．请求帧�

地址�
功能码�

（��+）�
起始地址� 写入的元件值� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�
�．响应帧�

响应帧是请求帧的重复。�

地址�
功能码�

（��+）�
起始地址� 写入的元件值� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�

3.6   强置（写）多线圈(0x0F) 

最多能写 ���� 个位元件（�[��E�）�根据元件的定义范围有变化。�

�．请求帧�

地址�
功能码�

（�)+）�
起始地址� 元件个数� 字节数�

�Q��
写入元件

值 1R���
««� 写入元件值 1R�1� 校验码�&5& 或 /5&��

+� /� +� /�

� �
�

%�� � %�� %�� %�� � %�� %�� � %�� � %��

�．响应帧�

地址�
功能码�

（�)+）�
起始地址� 元件个数� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�

3.7   预置（写）多寄存器(0x10 Hex)  

最多写 ��� 个寄存器（�[��）。�

�．请求帧�

地址�
功能码�

（�[��+）�
起始地址� 元件个数� 字节数�

�Q��
写入元件值 1R���

««�
写入元件值 1R�1�

校验码�&5& 或 /5&��
+� /� +� /� +� /� +� /�

�
�．响应帧�

地址�
功能码�

（�[��+）�
起始地址� 元件个数� 校验码�

�&5& 或 /5&��+� /� +� /�

�
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3.8   注意事项 

��� 参考软元件的地址划分，每次读取的软元件类型为同一类，例如不能在一帧中将 ; 和 <
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�．主站发送：��� � ��� � ��� � %�� � ��� � �$� � %&� � '$� �

主站读取 04 B0（十进制 1200）开始的 10 个位元件，也是 X0～X9 

从站应答：01 01 02 00 00 B9 FC 

从站应答 02 个字节内容是 00 00 

 注意 

�．从站的地址都是 ��，后两个字节都是 &5& 校验码，第二字节是功能码。�
�．; 元件不支持写入。�
�

 对双字元件的处理： 

�．& 元件的当前计数值为字元件或双字元件，&���～&���，&���～&��� 为双字元件，对 &���～&���� &���～&��� 的

读写也是通过读写寄存器的功能码（��、��）来完成，每两个寄存器的地址对应一个 & 双字元件，读写时只能成对的读

取寄存器。例如读取 &���～&��� 三个 & 双字元件 578 帧：�

��� � ��� � ��� � (�� � ��� � ��� � �(� � )��

站号
功能码
起始地址9700
读取的元件个数：6个
校验码

�
返回的数据中 ����、���� 两个地址表示 &��� 的内容，���� 为高 �� 位，���� 为低 �� 位。�

�．在读取双字元件时如果读取的开始地址不是偶数，会返回错误代码非法地址。举例如下：�

主站发送：01  03  25  E5  00  04  5E  F2 

主站发送读取开始地址是 25  E5（十进制 9701）的四个字元件 

从站响应：01  83  02  C0  F1 

从站应答：非法的数据地址 

�．如果读取的个数不是偶数，会返回错误代码非法的数据，举例如下：�

主站发送：01  03  25  E4  00  05  CE  F2 

主站读取开始地址是 25E4 的 5 个字元件 

从站应答：01  83  03  01  31 

从站返回非法的数据 

 对 LONG INT 类型数据的处理：

�n�»�²�;

�&

：

举例如下

的

举例如下 

9701

C

970116位。����16位。。

通讯协议
的16

C

2

0

0

的的 的16位 。。 为低 的  。 位 ： 。 位为低为低为

低

�

的

 

为

低

Ǆ。��

。

 位 。�位（Ǆ。Ǆ的16：˄。1

6

为低

  的 位为低Ⲵ。。
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附录四  Modbus 通讯错误代码 

异常代码 异常代码意义 

�[��� 非法功能码�

�[��� 非法寄存器地址�

�[��� 数据个数错误�

�[��� 通讯超时，通讯时间超过了用户设定的通讯最大时间发生的错误�

�[��� 接收数据帧错误�

�[��� 参数错误，设定参数（模式或者主�从）错误�

�[��� 本身的站号与指令设定的站号相同，发生错误�

�[��� 元件地址溢出（接收或发送的数据量超出元件存储空间）�

�[��� 命令执行失败�

�[��� 接收和发送的地址不匹配�

�[��� 接收和发送的功能码不匹配�

�[��� 信息帧错误：指接收和发送的元件起始地址不匹配�

�[��� 接受到的数据长度不匹配�

�[�$� &5&�/5& 错误�

�[�%� PRGUZ 的参数一错误�

�[�&� 指令参数设置了不支持的功能码或者非法功能码�

�[�'� 指令参数元件起始地址设置错误�

�[�(� 指令参数元件个数设置错误�

�
�
�
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附录五  变频器指令的错误代码 

异常代码 异常代码意义 

�[�� 非法功能码�

�[�� 非法寄存器地址�

�[�� 数据错误，即数据超过上限或者下限�

�[�� 从站操作失败，包括数据在上下限范围之内，但是数据无效引起的错误�

�[�� 命令有效，正在处理中，主要应用在存储数据到非易失性存储中�

�[�� 从站忙，请稍后再试，主要应用在存储数据到非易失性存储中�

�[��� 信息帧错误：包括信息长度错误、校验错误�

�[��� 参数不可修改�

�[��� 参数运行时不可修改�

�[��� 参数受密码保护�

�
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附录六  保留元件表 

说明� MC100/MC200 MC80 

变频器指令发送缓存区� '����� '����� '����� '�����

变频器指令接收缓存区� '����� '����� －� －�

历史故障数据保存区� '������0&����� '������0&����� � �

0&EXV 网络共享区� '����� '����� －� －�

0&EXV 增强模式（模式 �����）网络共享区� '����� '����� －� －�

0&EXV 网络共享区� 0����� 0����� －� －�

(520:5 指令操作区� '����� '����� －� －�
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附录七  高速计数器对照表 

输入点 ;�～;� 在高速计数器、63' 测频指令、脉冲捕捉、外部中断等功能中作为输入信号。由于多项不同的功能可能

会使用同一个或多个的输入点，因此不能同时使用这些功能。在对 3/& 编程时，每一个输入点所对应的多项功能中只能

采用其中 � 项。在用户程序中如果出现重复使用 ;�～;� 输入点的情况时，用户程序将不能被编译通过。�

下表标明了输入点 ;�～;� 在高速计数器、63' 测频指令、脉冲捕捉、外部中断等多项功能中的作用。�

输入点 
计数器 

X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 
最高频率 kHz 

MC280 
MC2
00 

MC1
00 

单相单

端计数

输入方

式�

计数器&���� 增�减� � � � � � � �

����

���

�

�Î

��

�ÿ

��

������������

�Î

��

�������������

��

��

�Î

������������������

��
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附录八  系统错误代码表 

错误代码 含义 错误类型 说明 MC100 MC200 MC280 

�� 无错误发生� � � � � �

�～�� 系统保留� � � � � �

系统硬件错误� �

��� 65$0 错误 系统错误�
停止用户程序 

错误灯常亮；消除本错误需停电检查硬件； 
√� � √�

��� )/$6+ 错误 系统错误 
停止用户程序 

错误灯常亮；消除本错误需停电检查硬件； 
√� � √�

��� 通讯口错误 系统错误 
停止用户程序 

错误灯常亮；消除本错误需停电检查硬件； 
√� � √�

��� 实时时钟错误 系统错误 
停止用户程序 

错误灯常亮；



附录八� � 系统错误代码表� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

错误代码 含义 错误类型 说明 MC100 MC200 MC280 

��� 用户程序运行超时� 执行错误� 停止用户程序（错误灯常亮）� √� √� √�

���
执行到非法的用户程

序指令�
执行错误� 停止用户程序（错误灯常亮）� √� √� √�

���
指令操作数的元件类

型非法�
执行错误� 停止用户程序（错误灯常亮）� √� √� √�

��� 指令操作数数值非法� 执行错误�

不停止用户程序执行，错误灯不指示，但会在

6'�� 中指示错误类型代码�

√� √� √�

���
指令操作数元件编号

范围超出�
执行错误� √� √� √�

��� 子程序栈溢出� 执行错误� √� √� √�

���
用户中断请求队列溢

出�
执行错误� √� √� √�

���
非法的标号跳转或子

程序调用�
执行错误� √� √� √�

��� 零除错误� 执行错误� √� √� √�

��� 栈定义非法� 执行错误�
当栈尺寸、栈中元素个数小于零�

栈中元素个数大于栈尺寸限制�
√� √� √�

��� 保留� �

�

√� √� √�

���
未定义用户子程序或

中断子程序�
执行错误� √� √� √�

��� 特殊模块地址无效� 执行错误� � √� √�

��� 访问特殊模块出错� 执行错误� � √� √�

��� ,�2 立即刷新出错� 执行错误� √� √� √�

��� 时钟设置出错� 执行错误� √� √� √�

��� 3/65 指令参数错误� 执行错误� √� √� √�

���
特殊模块 %)0 缓存

器超界�
执行错误� � √� √�

��� $%6 数据读取超时� 执行错误� √� � √�

���
$%6 数据读取和校

验错误�
执行错误� √� � √�
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附录九  故障保存功能（MC200 系列） 

故障保存功能：0&��� 系列提供可以最新的故障信息保存功能，总共 �� 条，利用 ((3520 进行永久保存，每条指令占用 �� 个

' 元件，每一条的后 � 个元件，提供给用户记录错误时的 3/& 状态，在使用时，每周期将状态信息写入对应 ' 元件，故障发生

时，3/& 会自动将故障、发生故障的时间和用户自定义的 3/& 状态信息保存到 ((3520 中。故障采用先进先出，连续发生同种

不停机故障，记录最先发生的一次；不停机故障，每发生一次，记录一次。�

�

条

数 
错误指示（0-无故障；1-

有故障） 

年月 天时 分秒 错误代

码 
用户自定义

信息 年（高字

节） 
月（低字

节） 
天（高字

节） 
小时（低字

节） 
分钟（高字

节） 
秒 
（低字

节） 

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

��� '�����
'����� '����� '����� '����� '�������

'�����

�

�
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附录十  ASCII 码字符编码表 

$6&,,�+(; 码� 高 � 位 
�� �� �� �� �� �� �� ��

低 � 位 

�� 18/� '/(� 63$&(� �� #� 3� 、� S�
�� 62+� '&�� �� �� $� 4� D� T�
�� 67;� '&�� �� �� %� 5� E� U�
�� (7;� '&�� �� �� &� 6� F� V�
�� (27� '&�� �� �� '� 7� G� W�
�� (14� 1$.� �� �� (� 8� H� X�
�� $&.� 6<1� 	� �� )� 9� I� Y�
�� %(/� (7%� ’� �� *� :� J� Z�
�� %6� &$1� �� �� +� ;� K� [�
�� +7� (0� �� �� ,� <� L� \�
$� /)� 68%� 
� �� -� =� M� ]�
%� 97� (6&� �� �� .� >� N� ^�
&� ))� )6� ，� �� /� � O� ∣�
'� &5� *6� ��  � 0� @� P� `�
(� 62� 56� �� !� 1� A� Q� ～�

)� 6,� 86� �� "� 2� ＿� R� '(/�

�
�
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附录十一  指令排序索引表 

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 

$�

$%6� 当前值读取指令� ��  �  � √�  � √� ���

$&26� 浮点数 &26��运算� �� 零� � � � √� ����

$''� 整数加法指令� �� 零、进位、借位 √� √� √� √� ���

$1%� 能流块与指令� ��  � √� √� √� √� ���

$1'� 常开触点与指令� ��  � √� √� √� √� ���

$1'�� 整数比较 $1'�指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'� � 整数比较 $1'� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'�!� 整数比较 $1'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1' � 整数比较 $1' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'!� 整数比较 $1'!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'! � 整数比较 $1'! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1''�� 长整数比较 $1'�指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1''� � 长整数比较 $1'� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1''�!� 长整数比较 $1'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'' � 长整数比较 $1' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1''!� 长整数比较 $1'!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1''! � 长整数比较 $1'! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5�� 浮点数比较 $1'!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5� � 浮点数比较 $1'� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5�!� 浮点数比较 $1'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5 � 浮点数比较 $1' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5!� 浮点数比较 $1'!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5! � 浮点数比较 $1'! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1,� 常闭触点与指令� ��  � √� √� √� √� ���

$15�

浮点数比较
信 ؑ

信

#R�wE³信 信ؑ ؑ��ؑ о5 ؑ5 '5'5��ؑ� ؑо信信   ─信  ؑ信�DR=

信R=

DRD

R

     ؑ信

�
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 

%�
%567� 字位线圈清除指令� ��  � √� √� √� √� ����

%6(7� 字位线圈置位指令� ��  � √� √� √� √� ����

%72:� 字节单位的数据结合� �� � � � � √� ����

&�

&$//� 用户子程序调用�
由子程序

所带的参

数决定�
 � √� √� √� √� ���

&$0%2;� 电子凸轮指令� ��� � � � � √� ����

&$07$%/(�设定电子凸轮数据表格指令� ��� � � � � √� ����

&&,77� &&,77 校验指令� ��  � √� √� √� √� ����

&&:� 逆时针圆弧插补 ��� � � � � � ����

&)(1'� 用户主程序条件结束� ��  � √� √� √� √� ���

&,5(7� 用户中断子程序条件返回� ��  � √� √� √� √� ���

&-� 条件跳转指令� ��  � √� √� √� √� ���

&26� 浮点数 &26 指令� �� 零� √� √� √� √� ����

&5&��� &5&�� 校验指令� ��  � √� √� √� √� ����

&65(7� 用户子程序条件返回� ��  � √� √� √� √� ���

&75� �� 位循环计数指令� ��  � √� √� √� √� ���

&78� �� 位增计数器指令� ��  � √� √� √� √� ���

&03� 整数比较置位指令� �� � √
� � √
� √� ����

&:� 顺时针圆弧插补 ��� � � � � √� ����

'�

'$''� 长整数加法指令� ��� 零、进位、借位 √� √� √� √� ����

'%$1'� 死区控制 �� � � � � √� ����

'%&'� 双字转换 �� 位 %&' 码指令� ��  � √� √� √� √� ����

'%,1� �� 位 %&' 码转换双字指令� ��  � √� √� √� √� ����

'%,76� 双字中 21 位统计指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&03�� 日期小于比较指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&03� � 日期大于等于比较指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&03�!� 日期不等比较指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&03 � 日期相等比较指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&03!� 日期大于比较指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&03! � 日期大于等于比较指令� ��  � √� √� √� √� ����

'&17� �� 位计数指令� ��  � √� √� √� √� ���

''0&� 长整数减一指令� ��  � √� √� √� √� ����

'',9� 长整数除法指令� ���  � √� √� √� √� ����

'0&� 整数减一指令� ��  � √� √� √� √� ����

'(*� 浮点数弧度�!角度转换� �� 零、进位� � � � √� ����

'0&2� 解码指令� ��  � √� √� √� √� ����

')/7� 长整数转换浮点数指令� ��  � √� √� √� √� ����

')029� 数据块双字填充指令� ��  � √� √� √� √� ���

')520� 特殊模块缓冲寄存器双字读指令� ���  � √� √� √� √� ����

'*%,1� �� 位格雷码转换双字指令� ��  � √� √� √� √� ����

'*5<� 双字转换 �� 位格雷码指令� ��  � √� √� √� √� ����

'+6&,� 高速计数比较中断触发指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+6&5� 高速计数比较复位指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+6&6� 高速计数比较置位指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+63� 高速计数表格比较脉冲输出指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+63,�
高速输出绝对位置比较中断触发指

令�
���  � √� √� √� √� ����

'+67� 高速计数表格比较指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+6=� 高速计数区间比较指令� ���  � √� √� √� √� ����

',� 中断禁止指令� ��  � √� √� √� √� ���

',1&� 长整数增一指令� ��  � √� √� √� √� ����
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 
',17� 浮点数转换长整数指令� �� 零、进位、借位 √� √� √� √� ����

',6� �� 位数据的 � 位分离� �� � � � � √� ����

'�

',9� 整数除法指令� ��  � √� √� √� √� ���

'029� 双字数据传输指令� ��  � √� √� √� √� ���

'08/� 长整数乘法指令� ���  � √� √� √� √� ����

'1(*� 长整数取负指令� ��  � √� √� √� √� ����

'5&/� �� 位带进位循环左移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

'5&5� �� 位带进位循环右移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

'52/� �� 位循环左移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

'525� �� 位循环右移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

'59$� 绝对位置控制指令� ���  �  � √�  
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 

/�

/%/� 跳转标号定义指令� ��  � √� √� √� √� ���

/&19� 工程转换指令� �� � � � � √� ����

/'� 常开触点指令� ��  � √� √� √� √� ���

/'�� 整数比较 /'�指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'� � 整数比较 /'� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'�!� 整数比较 /'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

/' � 整数比较 /' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'!� 整数比较 /' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'! � 整数比较 /'! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/''�� 长整数比较 /'�指令� ��  � √� √� √� √� ����

/''� � 长整数比较 /'� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/''�!� 长整数比较 /'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'' � 长整数比较 /' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/''!� 长整数比较 /'!指令� ��  � √� √� √� √� ����

/''! � 长整数比较 /'! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/',� 常闭触点指令� ��  � √� √� √� √� ���

/'5�� 浮点数比较 /'�指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'5� � 浮点数比较 /'� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'5�!� 浮点数比较 /'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'5 � 浮点数比较 /' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

/'5!� 浮点数比较 /'!指令� ��  � √� √� √� √� ����
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���� 附录十一� � 指令排序索引表�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 
25'� � 长整数比较 25� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

25'�!� 长整数比较 25�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

25' � 长整数比较 25 指令� ��  � √� √� √� √� ����

25'!� 长整数比较 25!指令� ��  � √� √� √� √� ����

25'! � 长整数比较 25! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

25,� 常闭触点或指令� ��  � √� √� √� √� ���

255�� 浮点数比较 25!指令� ��  � √� √� √� √� ����

255� � 浮点数比较 25� 指令� ��  � √� √� √� √� ����

255�!� 浮点数比较 25�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

255 � 浮点数比较 25 指令� ��  � √� √� √� √� ����

255!� 浮点数比较 25!指令� ��  � √� √� √� √� ����

255! � 浮点数比较 25! 指令� ��  � √� √� √� √� ����

287� 线圈输出指令� ��  � √� √� √� √� ���

287�6[[� 6)& 状态跳转� ��  � √� √� √� √� ���

3�

3,'� 3,' 功能指令� ��  � √� √� √� √� ����

3/6� 包络线指令� ��  �  � √�  � √� ����

3/65� 带加减速的计数脉冲输出指令� ���  � √� √� √� √� ����

3/69� 可变速脉冲输出指令� ��  �  � √�  � √� ����

3/6<� 计数脉冲输出指令� ��  � √� √� √� √� ����

32:(5� 浮点数求幂指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

386+� 数据入栈指令� �� 进位� √� √� √� √� ���

3:0� 3:0 脉冲输出指令� ��  � √� √� √� √� ����

3/6%�
带基底频率与加减速的计数脉冲输

出指令�
��� 零、进位、借位 � √� �

√�
����

5�

5$'� 浮点数角度�!弧度转换� �� 零� � � � √� ����

5$''� 浮点数加法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

5$03� 斜坡信号输出指令� ���  � √� √� √� √� ����

5&/� �� 位带进位循环左移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

5&5� �� 位带进位循环右移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

5&9� 自由口接收（5&9）指令� ��  � √� √� √� √� ����

5',9� 浮点数除法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

5()� ,�2 立即刷新指令� ��  � √� √� √� √� ����

5())� 设置输入滤波常数指令� ��  � √� √� √� √� ����

5(7� 6)& 程序结束� ��  � √� √� √� √� ���

5/&19� 浮点工程转换指令� ��� � � � � √� ����

5029� 浮点数数据传输指令� ��  � √� √� √� √� ���

508/� 浮点数乘法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

51'� 产生随机数 �� � � � � √� ����

51(*� 浮点数取负指令� ��  � √� √� √� √� ����

52/� �� 位循环左移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

525� �� 位循环右移指令� �� 进位� √� √� √� √� ����

5647� 浮点数算术平方根指令� �� 零� √� √� √� √� ����

567� 线圈清除指令� ��  � √� √� √� √� ���

567�6[[� 6)& 状态清除� ��  � √� √� √� √� ���

568%� 浮点数减法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

5680� 浮点数累加指令� ��  � √� √� √� √� ����

59$%6� 浮点数绝对值指令� ��  � √� √� √� √� ����

5&03� 浮点数比较置位指令� �� � √
� � √
� √� ����

�

6&/� 定坐标 �� � � � � √� ����

6(*� 字转换 � 段码� ��  � √� √� √� √� ����

6(5� 数据检索 �� � � � � √� ����

6(7� 线圈置位指令� ��  � √� √� √� √� ���



附录十一� � 指令排序索引表� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 
6(7�6[[� 6)& 状态转移� ��  � √� √� √� √� ���

6)7/� 位串左移指令� ��  � √� √� √� √� ����

6)75� 位串右移指令� ��  � √� √� √� √� ����

6+/� �� 位左移指令� ��  � √� √� √� √� ����

6+5� �� 位右移指令� ��  � √� √� √� √� ����

6,1� 浮点数 6,1 指令� �� 零� √� √� √� √� ����

63'� 63' 测频指令� ��  � √� √� √� √� ����

647� 整数算术平方根指令� ��  � √� √� √� √� ���

67/� 6)& 状态装载指令� ��  � √� √� √� √� ���

672+� 秒数据的[时、分、秒]转换指令 �� � � � � √� ����

6723� 用户程序停止� ��  � √� √� √� √� ���

��
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���� 附录十一� � 指令排序索引表�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280 页数 

:�

:$1'� 字与指令� ��  � √� √� √� √� ����

:'7� 用户程序看门狗清零� ��  � √� √� √� √� ���

:,19� 字取非指令� ��  � √� √� √� √� ����

:25� 字或指令� ��  � √� √� √� √� ����

:6)/� 字串左移动指令� ��  � √� √� √� √� ���

:6)5� 字串右移动指令� ��  � √� √� √� √� ���

:72%� 字节单位的数据分离� �� � � � � √� ����

:;25� 字异或指令� ��  � √� √� √� √� ����

;�
;&+� 字交换指令� ��  � √� √� √� √� ���

;07� 自由口发送（;07）指令� ��  � √� √� √� √� ����

=�

=21(� 区域控制 �� � � � � √� ����

=51� 原点回归指令� ���  �  � √�  � √� ����

=567� 批量位清零指令� ��  � √� √� √� √� ����

=6(7� 批量位置位指令� ��  � √� √� √� √� ����

注：�

：只适用于 0&����

�
�
�
�



附录十二� � 指令分类索引表� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

附录十二  指令分类索引表 

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

基本指

令�

/'� 常开触点指令� �� � √� √� √� √� ���

/',� 常闭触点指令� ��  � √� √� √� √� ���

$1'� 常开触点与指令� ��  � √� √� √� √� ���

$1,� 常闭触点与指令� ��  � √� √� √� √� ���

25� 常开触点或指令� ��  � √� √� √� √� ���

25,� 常闭触点或指令� ��  � √� √� √� √� ���

287� 线圈输出指令� ��  � √� √� √� √� ���

6(7� 线圈置位指令� ��  � √� √� √� √� ���

567� 线圈清除指令� ��  � √� √� √� √� ���

$1%� 能流块与指令� ��  � √� √� √� √� ���

25%� 能流块或指令� ��  � √� √� √� √� ���

,19� 能流取反指令� ��  � √� √� √� √� ���

123� 空操作指令� ��  � √� √� √� √� ���

036� 输出能流入栈指令� ��  � √� √� √� √� ���

05'� 读输出能流栈顶值指令� ��  � √� √� √� √� ���

033� 输出能流栈出栈指令� ��  � √� √� √� √� ���

0&� 主控指令� ��  � √� √� √� √� ���

0&5� 主控清除指令� ��  � √� √� √� √� ���

(8� 上升沿检测指令� ��  � √� √� √� √� ���

('� 下降沿检测指令� ��  � √� √� √� √� ���

721� 接通延时计时指令� ��  � √� √� √� √� ���

72)� 断开延时计时指令� ��  � √� √� √� √� ���

7021� 不重触发单稳计时指令� ��  � √� √� √� √� ���

7215� 记忆型接通延时计时指令� ��  � √� √� √� √� ���

&78� �� 位增计数器指令� ��  � √� √� √� √� ���

&75� �� 位循环计数指令� ��  � √� √� √� √� ���

'&17� �� 位计数指令� ��  � √� √� √� √� ���

程序流

控制指

令�

/%/� 跳转标号定义指令� ��  � √� √� √� √� ���

&-� 条件跳转指令� ��  � √� √� √� √� ���

&$//� 用户子程序调用�
由程序

决定�
 � √� √� √� √� ���

&65(7� 用户子程序条件返回� ��  � √� √� √� √� ���

&)(1'� 用户主程序条件结束� ��  � √� √� √� √� ���

&,5(7� 用户中断子程序条件返回� ��  � √� √� √� √� ���

)25� 循环指令� ��  � √� √� √� √� ���

1(;7� 循环返回� ��  � √� √� √� √� ���

:'7� 用户程序看门狗清零� ��  � √� √� √� √� ���

6723� 用户程序停止� ��  � √� √� √� √� ���

(,� 中断使能指令� ��  � √� √� √� √� ���

',� 中断禁止指令� ��  � √� √� √� √� ���



���� 附录十二� � 指令分类索引表�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

6)& 指

令�

67/� 6)& 状态装载指令� ��  � √� √� √� √� ���

6(7�6[[� 6)& 状态转移� ��  � √� √� √� √� ���

287�6[[� 6)& 状态跳转� ��  � √� √� √� √� ���

567�6[[� 6)& 状态清除� ��  � √� √� √� √� ���

5(7� 6)& 程序结束� ��  � √� √� √� √� ���

数据传

输指令�

029� 字数据传输指令� ��  � √� √� √� √� ���

'029� 双字数据传输指令� ��  � √� √� √� √� ���

5029� 浮点数数据传输指令� ��  � √� √� √� � ���

%029� 块数据传输指令� ��  � √� √� √� √� ���

6:$3� 高低字节交换指令� ��  � √� √� √� √� ���

数据流�

;&+� 字交换指令� ��  � √� √� √� √� ���

';&+� 双字交换指令� ��  � √� √� √� √� ���

)029� 数据块填充指令� ��  � √� √� √� √� ���



附录十二� � 指令分类索引表� ����

0& 系列可编程控制器� � 编程参考手册�

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

浮点算

数运算

指令�

5$''� 浮点数加法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

568%� 浮点数减法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

508/� 浮点数乘法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

5',9� 浮点数除法指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

59$%6� 浮点数绝对值指令� ��  � √� √� √� √� ����

51(*� 浮点数取负指令� ��  � √� √� √� √� ����

5647� 浮点数算术平方根指令� �� 零� √� √� √� √� ����

6,1� 浮点数 6,1 指令� �� 零� √� √� √� √� ����

&26� 浮点数 &26 指令� �� 零� √� √� √� √� ����

7$1� 浮点数 7$1 指令� �� 零、进位� √� √� √� √� ����

/1� 浮点数自然对数指令 /1� �� 零、进位� √� √� √� √� ����

(;3� 浮点数自然数幂指令 (;3� �� 零、进位� √� √� √� √� ����

32:(5� 浮点数求幂指令� ��� 零、进位� √� √� √� √� ����

5680� 浮点数累加指令� ��  � √� √� √� √� ����

$6,1� 浮点数 6,1��运算� �� 零� � � � √� ����

$&26� 浮点数 &26��运算� �� 零� � � � √� ����

$7$1� 浮点数 7$1��运算� �� 零� � � � √� ����

5$'� 浮点数角度�!弧度转换� �� 零� � � � √� ����

'(*� 浮点数弧度�!角度转换� �� 零、进位� � � � √� ����

/2*� 浮点数常用对数运算� �� 零、进位� � � � √� ����

字�双字

逻辑运

算�

:$1'� 字与指令� ��  � √� √� √� √� ����

':$1'� 双字与指令� ���  � √� √� √� √� ������
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���� 附录十二� � 指令分类索引表�

0& 系列小型可编程控制器� � 编程手册�

指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

高速 ,�2

指令�

+&17� 高速计数器驱动指令� ��  � √� √� √� √� ����

'+6&6� 高速计数比较置位指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+6&5� 高速计数比较复位指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+6&,�
高速计数比较中断触发指

令�
���  � √� √� √� √� ����

'+6=� 高速计数区间比较指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+67� 高速计数表格比较指令� ���  � √� √� √� √� ����

'+63�
高速计数表格比较脉冲输

出指令�
���  � √� √� √� √� ����

63'� 63' 测频指令� ��  � √� √� √� √� ����

3/6<� 计数脉冲输出指令� ��  � √� √� √� √� ����

3/65�
带加减速的计数脉冲输出

指令�
���  � √� √� √� √� ����

3/6%�
带基底频率与加减速的计

数脉冲输出指令�
��� 零、进位、借位� � √� � √� ����

3:0� 3:0 脉冲输出指令� ��  � √� √� √� √� ����

3/6� 包络线指令� ��  �  � √�  � √� ����

控制计

算指令�

3,'� 3,' 功能指令� ��  � √� √� √� √� ����

5$03� 斜坡信号输出指令� ���  � √� √� √� √� ����

75,$1*/(� 三角波信号输出指令� ���  � √� √� √� √� ����

+$&./(� 锯齿波信号输出指令� ���  � √� √� √� √� ����

$%6'� 凸轮绝对控制指令� �� 零฀
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

实时时

钟指令�

75'� 实时时钟读指令� ��  � √� √� √� √� ����

7:5� 实时时钟写指令� ��  � √� √� √� √� ����

7$''� 时钟加指令� ��
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

比较触

点指令�

$1'�!� 整数比较 $1'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1''�!� 长整数比较 $1'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

$1'5�!� 浮点数比较 $1'�!指令� ��  � √� √� √� √� ����

25 � 整数比较 25 指令� ��  � √� √� √� √� ����

25' � 长整数比较 25 指令� ��  � √� √� √� √� ����

255 � 浮点数比较 25 指令� ��  � √� √� √� √� ����

25!� 整数比较 25!指令� ��  � √� √� √� √� ����

����

��
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�

字触点

指令�

%/'� 字位触点 /' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

%/',� 字位触点 /', 指令� ��  � √� √� √� √� ����

%$1'� 字位触点 $1' 指令� ��  � √� √� √� √� ����

%$1,� 字位触点 $1, 指令� ��  � √� √� √� √� ����

%25� 字位触点 25 指令� ��  � √� √� √� √� ����

%25,� 字位触点 25, 指令� ��  � √� √� √� √� ����

%6(7� 字位线圈置位指令� ��  � √� √� √� √� ����

%567� 字位线圈清除指令� ��  � √� √� √� √� ����

%287� 字位线圈输出指令� ��  � √� √� √� √� ����

通讯指

令�

0RGEXV� 0RGEXV 主站通讯指令� ��  � √� √� √� � ����

;07� 自由口发送（;07）指令� ��  � √� √� √� √� ����

5&9� 自由口接收（5&9）指令� ��  � √� √� √� √� ����

02'5:� 02'%86 读写指令� ��� � √
� � √
� √� ����
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指令 指令功能说明 步长 影响标志位 MC200  MC100 MC80 MC280  页数�
675029� 字符串传送� �� � � � � √� ����

其他指

令�

51'� 产生随机数 �� � � � � √� ����

'87<� 产生定时脉冲 �� � � � � √� ����

注：�

：只适用于 0&����

�
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